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(3) Kollisionsschadensminderungssystern 

@ In einem Kollisionsschadensminderungssystem erhalt ^} J J 

ein Mikrocomputer erste Leistungsgrenzendaten des ei- 
genen Fahrzeugs gemafc der durch eine erste Erfassungs- 
einheit erfaftten Geschwindigkeit hiervon und zweite Lei- 
stungsgrenzendaten des Objekts gemaS den durch eine 
erste Erfassungseinheit erfaftten Relativpositiondaten, 
der erfafcten Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs und 
dem durch eine dritte Erfassungseinheit erfaftten Dreh- 
winkel hiervon. Der Mikrocomputer berechnet eine Ge- 
samtkollisionswahrscheinlichkeit, welche einer Wahr- 
scheinlichkeit reprasentiert, dafJ das eigene Fahrzeug und 
das Objekt in einem befahrbaren Raum miteinander kolli- 
dieren werden, gemaft den ersten Leistungsgrenzenda- 
ten, den zweiten Leistungsgrenzendaten, der erfafcten 
Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs und den Relativ- 
positionsdaten. Zusatzlich instruiert der Mikrocomputer 
die Funktionseinheit, wenigstens eine einer ersten Funkti- 
on und einer zweiten Funktion zu betreiben, gemafc der 
■ Gcsamtkollisionswahrschcinlichkoit. 
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Beschreibung 
IIINTFRGRUND DliR IsRFINDUNG 
Gcbiel dcrF.rlindung 

10001 1 Die lirlindung beziehl sich auf cin Kollisionsschadcnsmindcrungssyslen. zum Vfcrmindcrn cines Schadcns hei 
finer Kollision. 

Beschreibung des Stands dcr Technik 

100021 Die japanischc Pa.cn. veroMcnllichung Nr. 2000-276696 mclll cine Kollisionswahrschcinlkhkci.shandha- 
b..n K slcchnik bcrcil, wclchc cine Wahrscheinnchkciisvcricilungsinforma.ion handhabl. wclchc cine Wahrschc.nl.cl - 
keilsverteilung darslclll, daB cin cigencs Fahrzeug in Zeil und Rau.n in. wcscntliehcn in dcr l-ahrtnchiung des cigenen 
Fahrzcugs cxisiicrcn wird, und ubertragi die Wahrcchfinlichkciisverieilungsinforn.ation des cigenen lahr/eugs aul tin 
andcres Fahrzeug in dcr Umgcbung des cigenen Fahrzcugs. ... . , ■ ■• uu .;,„„,.«,.; 

100031 Zusalzlich cnplang. die Kollisionswahrscheinlichkei.shandhabungslechmk cine Wahrschemlichkeusverlc- 
unssinforniaiion, wclchc cine Wahrrchcinlichkei.svcr.fi lung darslclll, daB das anderc Fahrzeug in /ei. und Raum .... 
wcscntliehcn in dcr Fahrlrichlung des andcren Fahrzcugs cxis.icr.. un, einen Punk, in Stat und Raum in wclehen. das ci- 
gene Fahrzeug mi. den. andcren Fahr/.f ug kollidicrcn wird. /.u handhabc-n. und cine Wahrseheinl.ehko,. daB das cogent 
Fahrzeug mi. dem andcren Fahrzeug in den, Punk, in Zci. und Rau... kollidicrcn wird. aul ^^(. ^milage dcrWahr- 
sehcinliehkei.sver.cilungsinfor.na.ion des cigenen Fahrzcugs und dcr des andcren lahrzeugs. D.c Koll.s.onswahrsche.n- 
lichkci.shandhabungslcchnik ins.ruicr. das eigene Fahr/.cug,die Kollision des e.genen l ahr/eugs .... den. andcren , ahr- 
zeug /.u vcrn.cidcn. auf dcr Grundlagc des gchandhab.cn Punkls in Ze.l und Rau... und der gehandhab.cn Wahrschc.n- 

25 I 0004I 1 ' Konkn:. bcsumml die vorgenannlc Kollisionswalirsehcinliehkciishandhabungsicchnik den crwarlc.cn Pal.ror. 
lies eisencn Fahrz.f ugs cinschlicBIieh seiner gegcnwiirligcn Pahrlrich.ung mil vorbcsli.nm.cn VLrschiebungcn aul bciden 
Sci.cn des gegenwartigen Kurscs (Fahrlrichlung) des cigenen Pahr/.cugs und den erwartclcn lahrorl des andcren lahr- 
/.eugseinsehlieBlieh seiner gegenwartigen Fahrlrichlung mi. vorbes.in.n.tcn Vcrschiebungcn aul ^'n ^" 1 ^' ^ 
gcnlartigcn Kurscs (Fahruich.ung) des andcren Fahrzcugs. Die Kolhsionswahrschcinl.chkei.shandhabungs.echn.k bc- 
reehne. auch konkre. cine Kollisionswahrsehcinliehkci. /wischen dem cigenen Fahrzeug und den. anciercn l : ahr/.cug aul 
dcr Grundlagc der Wahrschcinlichkcit. daB das cigenc Fahrzeug und das anderc lahrzcug in dem Raum-Zeit-Gebiel. in 
welchcm die bciden erwartclcn Fahrorte des cigenen und des andcren Fahrzcugs uberlappend sind, cxisiicrcn. 
I000S1 In dcr KollisionswalirselieinliclikcilshancUiabungsleclinik der vorgenannlc. japan.sel.en Pdlcnlveronenll.eliung 
linden sich jedoch. wenn dcr das cigenc Fahrzc- ug odcr das anderc Fahrzeug lenkende Fahrer durch die P.rkcnn.n.s e.ncr 
unerwarteten Kollisionsgefahr uberrasch. wird. un. plolzlich cin Fcnkclcmenl zu bcd.cnen oder die Brcn.se zu bc.al.gen. 
plot/lich die Gestalt des Raum-Zeil-Gebicts. in welchcm die bciden erwarle.cn Fahrorle des eigcnen und des andcren 
Fahr/cugs uberlappend sind. Die plolzlichc Andcrung dcr Gcslall des Raun.-Zci.-Gcbiels verursachl das Problem derart. 
daR die Kollisionswahrsehcinliehkci. z.wischcn den. cigenen Fahrzeug und dem andcren Fahrzeug und/odcr d,e ta .sach- 
liche Kollision da/.wisehen auch dann auflritl. wenn die Kollisionsvermeidungstcchn.k gcn.ab dcr Kolhsionswahr- 
schcinlichkcil beurtcilt, daB kcinc Kollision auftri.l. . •,.„«. 

100061 Zusalzlich is. cs in dcr vorgenannten Kollisionswahrschcmlichke.tshandhabungslcchmk dcr japamschen 1 a- 
len.veroncnllichung crfordcrlich, daB das cigenc Fahrzeug mil dem andcren Fahrzeug kommunizierl. un. d.c mil dem 
dadurch bcrcchnc.cn crwarle.cn Fahrotl des andcren l ahr/eugs zusainn.enhangenden Dalcn zu empfangen. was das 1 ro- 
blem dcrart verursachl. daB die Kollisionswahrschcinlichkeilshandhabungslechnik dcr japamschen Paten. vcrollenlli- 
chung nur dann verwendet werden kann. wenn auf den. andcren Fahrzeug cine Kollisionswahrsche.nl.chkc.tshandha- 
bungseinheil inslallicrt ist. wclchc in dcr Lage isl. die Kollisionswahrschcinlichkcilshandhabungslechmk aus/.uiuhrcn. 
100071 Zusalzlich muB das cigenc Fahrzeug regclmaBig mil einen. von andcren Fahrzeugcn komn.uni/.iercn, welches 
dem cigenen Fahrzeug am nachsicn isl, so daB cs in Fallen, in wclehen das cigenc Fahrzeug aul finer vcrkchrsreichen 
StraBc fahrt, Tur das cigenc Fahr/cug schwicrig isl, bcs.in.mlc dcr von den andcren Fahrzeugcn gcscndc.cn Dalcn als Da- 
ten zu idenlifiziercn, wclchc den. einen der andcren Fahr/euge entsprechen, welches den. eigcnen l-ahr/.eug am nachsicn 

100081 Daruber hinaus ist cine Vcrwcndung der vorgenannten Kollisionswahrschcinlichkeilshandhabungsiechnik der 
iapanischen Palcnlvcroflc ntlichung fur cine Schulzvorrichlung wie einen Airbag odcr dcrgleichcn mchl c.nn.al crwahnt. 
wobci die Schulzvorrichlung crlaubt. daB Insassen in dem Fahrzeug zu dcr Zci. cincr latsachhchen Kollision wirksam gc- 

SoS Tiffin andcrcrauf die japanischc Palen.verdlTcntlichung Nr. 2000-276696 bc/.ogener Stand dcr Technik slclli 
die japanischc Pa.cn. vcrolTcntlichung Nr. 7-57182 cine Vorrichtung bcrcil, wclchc den crwarlclcn Fahrort des cigenen 
Fahr/cugs und den eincs Objekls. mil welchcm angenommen wird. daB das cigenc Fahrzeug in /at und Raum kollidicr . 
ahschal/J, un. zu verhindern. daB das cigenc Fahrzeug mi. dem Objckl kollidicr.. odcr un. e.ncn Aufprall be. e.ncr Kol- 

iSSir zSfih's.cll. als cin andcrer auf die japanischc Pa.cn. verolTen.lichung Nr. 2(X)0-276696 bezogener S.and dcr 
Technnik die japanischc Pa.cnivcrdlTcnllichung Nr. 10-283593 cine Kollisionswarntcchnik bcrcil. wclchc ann.mnil, daB 
die Summc dcr Brcitc des cigenen l ahr/.cugs und die vorbcslimn.lcr Spiclraun.c aul bciden Scilen des cigenen l ahr- 
zcugs als cin Fahrbcreich des l 'ahrzcugs bcrach.cl wird. Die Kollisionswarntcchnik der japamschen Paicnlvcroflcn.il- 
chune Nr ->0(M)-276696 handhabl auch jede Kollisionswahrsehcinliehkci! zwisehen den. eigcnen Fahrzeug und jeden. 
drcidimcnsionalcn Objck. vor dem eigcnen Fahrzeug auf dcr Grundlagc finer Bcziehung zwisehen dc n. f igf nc n lahr- 
zfug und jfdfr Position jfdes dreidimcnsionalcn Objekls. urn cine Warnung gfi.i.aB jeder der gchandhabtcn Kolhsions- 
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w ahrsc he i n lichkci icn he ra u szugche n . 

|O01 1 1 Dicsc herkommlichen Technikcn des vorgenannlen Siands der Tcchnik bcinhalien jedoch noch inmicr das vor- 
genannte Problem mil Ausnahmc des Problems, welches sieh aufdic Kommunikationen /.wischen dem cigenen Fahr- 
y.eug und ancle re n Fahrzcugcn bezichl. 

5 

'/USAMMHNFASSUNG DHR liRFINDUNG 

1 0012| Die lirlindung isl vor dem Tlintcrgrund der Bcdurfnissc des Siands der Tcchnik geniachl worden. 
1 001 3 1 1). h., es isl cine Aulgabc der lirlindung, ein Kollisionssehadensminderungssyslem hereilzustellcn, welches in 
der Lagc ist, Wirkungen cines Vcrmeidens ciner Kollision und/oder cines Reduzicrcns cines Schadcns bei ciner Kollision io 
zu verbessern. 

1 0014| GcmiiB cincm Gesichtspunkl der lirlindung wird ein Kollisionsschadcnsminderungssysiem bereilgeslelll, wel- 
ches auf cincm eigenen Fahrzcug inslallierl isl und eine Funktionscinhcil aufwcisl.. welehe in der T^ige isl. wenigslens 
eine einer erslcn Funklion cines Vcrmeidens ciner Kollision des eigenen Fahrzcugs mil cincm Objckt und ciner zwcilcn 
Funklion cines Rcdu/.icrcns cines Schadens bci dcr Kollision auszufuhrcn, wobci das System aufwcisl: cine crslc lirfas- 1 5 
sungscinhcit, welchc konfiguricrt isl, um Rclaiivposilionsdalcn cntsprcchend ciner Relalivposilion /wischen dem eige- 
nen lahrzcug und dem Objckl regelmaBig zu crfasscn; eine zweitc Rrlassungscinhcit. wclche konligurierl isl, um eine 
Geschwindigkcil des cigenen Fahrzcugs regelmaBig zu crfasscn; eine drille Hrfassungscinheil, wclche konligurierl isl, 
um eincn Drehwinkcl des eigenen Fahrzcugs regelmaBig /.u crfasscn; Mitlcl /.um Iirhallcn von erslcn Ivcistungsgrcnzcn- 
daten des eigenen Fahrzcugs gemaB der crfaBten Geschwindigkcil hicrvon und /.wcilen l^cislungsgrcnzcndatcn des Ob- 20 
jckts gcmaB den Rclaiivposilionsdalcn, der crlaBlcn Geschwindigkcil des cigenen Fahrzcugs und des crfaBten Drchwin- 
kcls hicrvon; Millcl /.um Bcrcchnen ciner Gcsamlkollisionswahrscheinlichkcit, wclche cine Wahrschein lichkci l darslclll, 
daB das cigene Fahrzcug und das Objckt in cincm befahrbaren Raum miteinandcr kollidieren wcrden, gcmaB den erslcn 
Leistungsgrcn/endalen, den /wcilen TxMSlungsgren/cndalcn, der crfaBlcn Geschwindigkcil des cigenen Fahr/cugs und 
den Rclaiivposilionsdalcn, wobci das eigene Fahrzcug und das Objckt in dcr I^jgc sind, in dem befahrbaren Raum /.u fah- 25 
rcn; und Millcl /um Inslruieren der Funklionscinhcit, wenigslens eine der erslcn Funklion und der /wcilen Funklion aus- 
/ufiihren, gcmaB dcr Gcsamtkollisions wahrschein lichkeit. 

(0015) GemaB einem andcrcn Gcsichlspunkt der lirlindung wird ein computcrlesbarcs Programmprodukl zur Verwen- 
dung fiir ein Kollisionsschadcnsmindcrungssystcm bereilgeslelll, in wclchem das Kollisionsmindcrungssystem auf ci- 
ncm cigenen Fahrzcug inslallierl ist und cine Funklionscinhcil, wclche in dcr Lagc isl, wenigslens eine ciner erslcn Funk- :*o 
lion cines Vcrmeidens ciner Kollision des cigenen Fahr/cugs mil cincm Objckl und cine zwcile Funklion eincs Rcduzie- 
rens cines Schadcns bci der Kollision auszufuhrcn, cine crslc lirfassungseinhcil, wclche konligurierl isl, um ciner Rela- 
livposilion /wischen dem eigenen Fahr/eug und dem Objckl enlsprcchendc Rclaiivposilionsdalcn regelmaBig zu crfas- 
scn, eine zweile Krfassungseinheit. wclche konligurierl isl, um eine Geschwindigkcil des eigenen Fahr/cugs regelmaBig 
zu crfasscn, und cine drittc Hrfassungscinheil, wclche konligurierl ist, um eincn Drehwinkcl des eigncn Fahrzcugs regcl- 35 
maBig zu crfasscn, aufwcisl, wobci das Programmprodukl aufwcisl: Millcl /um Vcranlassen cines Computers, crslc Txi- 
stungsgrcn/endaten des eigenen Fahrzcugs gcmaB dcr crlaBlcn Geschwindigkcil hicrvon und zwcile Ixislungsgrenzcn- 
daicn des Objckl s gcmaB den Rclaiivposilionsdalcn, dcr crfaBten Geschwindigkcil des cigenen Fahrzcugs und dem cr- 
laBlcn Drehwinkcl hicrvon zu crhallcn; Millcl zum Vcranlassen eincs Computers, cine Gcsamtkollisionswahrschcinlich- 
keit zu bcrcchnen, wclche cine Wahrschein lichkeit darslclll, daB das cigene Fahrzeug und das Objckl in cincm befahrba- 40 
rcn Raum miteinandcr kollidieren wcrden, gcmaB den erslcn I^cistungsgrenzendaten, den zwcilcn T.cislungsgrenzcnda- 
len, dcr crfaBten Geschwindigkcil des eigenen Fahrzcugs und den Rclaiivposilionsdalcn, wobci das cigene Fahr/.cug und 
das Objckl in dcr Lagc sind, in dem befahrbaren Raum zu fahren; und Millcl zum Vcranlassen eincs Computers, die 
Funklionscinhcit zu inslruieren, in wenigslens ciner dcr crslen Funklion und dcr zwcilcn Funklion zu arbeilen, gcmaB dcr 
Gcsamtkollisionswahrschcin lichkeit. 45 

KURZH BliSCTTRFIBUNG DER ZFrCITNUNG 

1 0016| Andere Aufgabcn und Gesichlspunkle der lirlindung wcrden aus dcr nachfolgcndcn Bcschrcibung von Ausfuh- 
rungsfonncn mil Bczug aufdic bcglcilcndcn Zcichnungcn offenkundig wcrden, in wclchcn: 50 
1 0017| Fig. 1 ein Funktionsblockdiagramm ist, welches Hlemcnte in cincm Kollisionsschadcnsminderungssystcm fiir 
Fahrzcuge und cine Bczichung zwischen den Flemcnlcn gcmaB ciner Ausfiihrungsform dcr Frfindung zcigl; 
1 0018) Fig. 2 ein FluBdiagramm isl, welches lilcmcnlc in cincm Kollisionsschadcnsmindcrungssyslem fur Fahr/cuge 
und cine Bczichung zwischen den lilcmcnten gcmaB ciner Ausfiihrungsform dcr lirlindung zcigl; 

(0019) Fig. 3 cin FluBdiagramm isl, welches Pro/essc zcigl, welchc durch eincn in Fig. 1 gezciglen Mikrocomputcr 55 
ausgefiihrt wcrden, gcmaB dcr Ausfiihrungsform dcr lirlindung; 

1 0020 1 Fig, 4 cine Analyscansicht /um lirhalicn ciner Geschwindigkcil und cines Drchwinkcls eincs Objckls gcmaB 
der Ausfuhrungsform der lirlindung ist ; und 

|0021 1 Fig. 5 cine Ansichl isl, wclche ein befahrbarcs zwcidimcnsionales Gcbicl cines cigenen Fahrzcugs und des Ob- 
jckls und Fahrorlc hiervon in dem befahrbaren zwcidimcnsionalen Gcbicl gcmaB der Ausfuhrungsform dcr lirlindung 60 
zcigl. 

GliNAUli BHSCIIRliIBUNG DliR AUSFlJTTRUNGSl : ORMliN DFR HRMNDUNG 

|0022| GcmaB einer Ausfuhrungsform dcr Gesichlspunkle der lirlindung wird cin befahrbarcs zwcidimcnsionales Ge- 65 
bid oder cin befahrbarcs Raum-Zcil-Gcbict, d. h., cin befahrbarer Raum oder cine Raumzcil, in wclchcrdas cigene Fahr- 
zcug und das Objckt fahren konnen, gemaB erslcn IxMStungsgrcnzcndalen des cigenen Fahrzcugs und zwcilcn Lcistungs- 
grenzendaten des Objckls dcran bcslimmt. daB cine Vertcilung lokalcr Kollisionswahrschcinlichkcilcn iiber dem befahr- 
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baren Raum-Zcil-Gcbiel bcrcchncl wird. Fine Durchiuhrung einer Inlcgralion jeder lokalcn Kollisionswahrseheinlich- 

kcil crlaubi die lirlangung einer Gcsamikollisionswahrscheinlichkeil. 

10023] Dicse Konliguration crmoglicht. daB im Vcrglcich mil den. vorgenannten Stand dor lechnik cine Wjrkung eines 
Vcnncidens cincr Kollision /.wischen den, cigenen Fahr/cug und den. Objckl starker verbessert wird und/odcr e,ne Wir- 
kung eincs Reduziercns eines Schadcns hci der Kollision hier/.wisehen starker verbessert wild. D. h.. csisl /.. B. mogl.ch 
das cigene Fahrzeug exakl in cine Richtung /.u drehen. in wclcher die lokalen Kollisionswahrschetn hchketen vernngert 
sind, das cigene Fahrzeug exakt abzubremscn oder cine cxakte Funkiion auszufuhren. un. c.ncn Schaden bet cincr Kol- 

|0024| /A1 /'u'witd gemaB dcr Ausliihrungslonn cine Gcsamtkollisionswahrschcinlichkeit aul dcr Grundlage dcr Vertci- 
lung lokalcr Kollisionswahrschcinlichkciicn des cigenen Fahr/.eugs und dcr lokalcr Kollisionswahrscheinlichkciten des 
Objckts bcrcchncl. Die Funkiion cincs Vermeidcns cincr Kollision /.wischen den. cigenen lahr/.eug und dem Objekl und/ 
Oder die eines Rcduziercns eines Schadcns bei cincr Kollision hicr/.wischen wird gen.UB der Gcsamlkolhs.onswahr- 
schcinlichkeil gcslcucrt. . ... 

1 0025] D h wcil in dem Stand dcr Tcchnik dcr liinduB cincr groBen Anderung jedes Oils sowohl des cigenen l ahr- 
zcugs als auch des andcren Fahrzcugs aufgrund der ploizlichcn Bcdicnung jedes Ixnkclemcnls oder plot/.liehcn Beiati- 
gung jeder Bren.se in kcincr Weisc bcrueksichtigl isl. kann die Gcnauigkcit der Kolhsionswahrschcinhehkcil venmnderl 
scin? wclchc cine Grundlage eines Bestinin.cns cincr l'unktion cincs Vcnncidens einer Kollision oder der cincs Redu/.ie- 
rens cincs Schadcns bci cincr Kollision ist. ..„„.. u u • r k 

1 00261 Dcmgegeniibcr wird in der Ausfuhrungsfonn der Gcsichtspunktc dcr Iiriindung die Kolhsionswahrschcinlich- 
kcit gcntaB den Txislungsgren/cndalen des cigenen Fahrzcugs unddenen des Objckts erhaltcn, wobci die Lcislungsgrcn- 
/.endaten des cigenen Fahrzcugs cine Gren/.c dcr Ortsandcrung des cigenen Fahrzcugs darslcllcn und die Leistungsgren- 
/.cndalcn des Objckts cine Grcnzc dcr Ortsandcrung des Objckts darslcllcn. . . 

100271 / B wird cin erster Fahrort des cigenen Fahr/eugs in dem befahrbaren Rautn gemaB den TAMStungsgrcn/.enda- 
len des cigenen Fahrzcugs crwarlcl. und cin /.wcilcr Fahrort des Objckts in dem befahrbaren Rautn wird gemaB den Lci- 
siungsgrcnzendalcn des Objckts crwarlcl. liin Gcbicl. in wclchcn. dcr erstc Fahrort des cigenen Fahrzcugs und der /.wciie 
Fahrort des Objekls zeilwei'lig rauu.lich iiberlappend sind, wird dcrarl erhaltcn. daB das uberlappcndc Gebiel als ein Kol- 
lisionsgcbict crwartc. wird, in wclchcn das cigene Fahr/eug und das Objckl milcinandcr kollidicrcn werden. Fine erstc 
Wahrschcinlichkeitsvertcilung (lokalc Wahrschcinlichkcilsveiteilung). wclchc Wahrscheinhchkcttcn bcinhaltct, daB das 
cigene Fahr/.cug in dem Kollisionsgcbielcxisticren wird, wird gemaB den Leislungsgrenzcndaicn des cigenen 1-ahrzcugs 
erhaltcn und cine /.wcitc Wahrscheinlichkcilsveneilung (lokalc Wahrschcinlichkeitsvertcilung). wclchc Wahrschcin- 
lichkcitcn bcinhaltct. daB das Objckl in dem Kollisionsgcbiel existicren wird. wird gemaB den Ixistungsgren/.cnaaten 
des Objckts erhalten. Als cin lirgcbnis wird die Gesamlkollisionswahrschcinlichkcit gemaB den crhaltenen crstcn und 
/wcitcn Wahrschcinlichkcitsvertcilungen bcrcchncl, was cs crmoglichl, wenigstens cine dcr l unktior.cn cincs Vcnnci- 
dens einer Kollision /.wischen dem cigenen Fahrzeug und dem Objekl oder eines Reduz.ercns e.nes Schadcns be. c.ner 
Kollision hier/.wischen auszufiihrcn. .■„.„, 
100281 Daher ist es moglich, die lokalcn Wahrschcinlichkcitsvcncilungcn und die Gesamlwahrschemlichkeit exakl zu 
erhaltcn. wahrend die plol/.lichc Bedicnung jedes Lcnkelemcnts sowohl des cigenen Fahrzcugs als auch des Objckts und 
die ploizliche Betiitigung jeder Brcmsc hicrvon bcrueksichtigt wird, was es im Vcrglcich mil dem Stand der l^nmk cr- 
moglicht, die Funkiion wenigstens cincs Vcnncidens cincr Kollision /.wischen dem cigenen Fahr/.eug und dem Objekt 
oder cincs Vcnnindems cincs Schadcns bci cincr Kollision hier/.wischen gemaB dcr tatsachhehen Situation /.u beslim- 



45 
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|0029| Dann bedcutel dcr "befahrbarc Raun." cinen Raum, in wclchcn. das cigene Fahrzeug oder das Objckl fahrcn 
konnen. oder einfachcr, cinen hori/onlalen /.weidimcnsionalcn Projeklionsraum, in wclchcn. das cigene l<ahrzcug oder 
das Objekl fahrcn konnen. Noch einfachcr bedcutel der "befahrbarc Raum" einc Satnmlung einer groBen Anzahl crwar- 
tctcr Ortsgcbictc, enllang wclcher das cigene Fahrzeug oder das Objekt fahrcn konnen. und jedes crwartcte Orlsgcbict 
enihalt cine vorbcslin.mte besci/.tc Brcile des cigenen Fahrzcugs oder des Objckts in cincr honzonlalcn Richlung ortho- 
gonal zu seiner Fahrtrichtung. Dcr hori/.onlalc zwcidimcnsionale Projcktionsraum wird auch als bctahrbarer zwcidi- 
mensionalerRaum" be/.cichncl. . , r . . -~ 

[0030] Die "befahrbarc Raumzcit" bedcutel, daB cine dreidimensionalc Raunizcit aus dem befahrbaren zwciclimenMo- 
nalcn Gcbicl und cincr Zcilachse besteht. Die dreidimensionalc Raumzcil wird auch als "befahrbarcs Rauiu/.citgebicl 
bezcichnel liinfachcr bedcutel die "befahrbarc Raumzcit" einc Sammlung von dreidimcnsionalen Orlcn in den. bclahr- 
barcn /.weidimcnsionalcn Gebiel, enllang wclchcn das cigene Fahrzeug oder das Objckl lahren konnen 
10031 1 Zusal/lich bedcutcn die "lokalcn Kollisionswahrscheiniichkeitcn" Wahrscheinlichkcilcn. daB das cigene l ahr- 
zcuc oder das Objekt in cinem Einheitsgcbici (lokalcn (Jcbicl) mil cincr vorbcstiminten Machc in dem bclahrbarcn 
55 Raun.-'/cit-(3cbict" dcrarl cxisticrt. daB cine Durchfiihrung cincr Faltungsinlcgration jeder lokalcn Kolhsionswahrschcn- 
lichkcii jedes lokalen Gebiels ubcr die Gesamlheil des befahrbaren Raum-/cil-Gcbicls cm.oghcht, daB die Oesamikol- 
lisionswahrschcinlichkcii des befahrbaren Raum-Zcit-Gebicts crhallen wird. Insbcsondcre kann d.c Cjcsan.tkollisions- 
wahrschcinlichkcil des befahrbaren /.weidimcnsionalcn Gebiels durch DurchrUhrcn cincr Faltungsinlcgration jeder oka- 
lcn Kollisionswahrscheinlichkcit jedes lokalen Gebiels in den. befahrbaren Raun.-Zcit-Gebiet enllang dcr /citachsen- 

m richlung erhaltcn werden. .,,„•• u u..;„i;,.i, 

100321 Um die auf die Faltunesintegration bezogencn \forgange zu vercinfachen. kann cine Kollisionswahrscheinlich- 
kcil daB das cigene Fahrzeug oder das Objekl in jedem Punkl cincr Links-Rcchts-Richlung orthogonal zu seiner I ahrl- 
richtung existicren wird. als cine "lokalc Rcchls-Links-Kollisionswahrschcinlichkcit" crhallen werden, und cine Durch- 
iuhrung einer ballungsinlcgraiion jeder lokalcn Kechls-Links-Kollisionswahrschcinlichkcit ubcr allc Ijnicnscgmcntc. 

to auf wclchcn das eigene Fahrzeug oder das Objckl existicren konnen. crmoglichl, daB die Gesanitwahrschcinhchkcii er- 
haltcn wird. . „, v 

100331 15 h unterdcr Annahmc. daB die gcgenwartige Fahrtrichlung des cigenen Fahrzeugs oder des Uhjekls als i- 
Richlung" hcsiimml wird und die Rcchts-Links-Richlung orthogonal zu der Y-Richtung als "X-Richiung" bcstimml 
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wird, so daB das bcfahrbarc y.wcidimensionale Gcbiet durch die X- und Y-Richtung gebildei wird, kann die lokale 
Rexhts-TJnks-Kollisionswuhrschcinlichkcii durch Durchfuhrcn einer Fallungsintegration jeder lokalen Kollisionswahr- 
schcinlichkcil jedes lokalen Gcbiets in clem befahrbarcn /.weidiinensionalen Ciebiel cntlang der Y-Richlung erhalten wcr- 
den. Dies crmoglicht, daB eine Verlcilung der lokalen Reehis-I jnks-Kollisionswahrscheinlichkciten in eincm cindimcn- 
sionalcn Raimi (hefahrbares T.inicnscgnicntgcbicl) entlang der Richlting orthogonal y.ti der gegenwiirligen Fahrtrichliing 5 
des eigenen Fahr/cugs oder des Objekls erhalten werden kann. Dariiber hinaus kann die Gesamikollisions wahrschcin- 
lichkeit durch Durchfuhrcn einer Fall ung sin leg rat ion jeder lokalen Rechts-Links-Kollisionswahrscheinlichkeii jedes lo- 
kalen (iebieis in deni eindiniensionalcn Ciebiel cnlJang der X-Richlung erhalten wenten. 

1 0034 1 /Aisal/lich enthalten die "Ixislungsgrcn/cndalcn" einen maximalen Versehiebungsbelrdg des eigenen Fahr- 
/eugs <xler des Objekls in einer Rich lung orthogonal zu seiner Fahnrichlung /.u der gegenwartigen /oil wan rend der lie- to 
wcgung des eigenen Fahr/cugs cxlcr des Objekls um einen Finhcitswcg in seiner Fahrtrichtung, oder nachdem eine vor- 
hcsiinimlc liinheils/.eil verslrichen isl, wobei der maximalc Veschiebungsbetrag des eigenen l ; ahr/.cugs oder des Objekls 
eine iiiaximale Orehleislung hicrvon bedeutel, 

1 0035 1 Die M I,cislungsgrenycndaicn M bcinhaltcn auch eine inaxiniaJc Geschwindigkcilsraie (cine ubliche niaxiinale 
Vcr/ogerungsralc) des eigenen Fahrzcugs oder des Objekls in seiner Fahrtrichlung y.u der gegenwartigen Xcil. 15 
1 0036| Utii die Vorgange cines Hrhaltcns der Txislungsgrcnzendalcn y.u vercinfachen, kann die Geschwindigkcitsratc 
als Null angcnomnicn werden, cxlcr die Gcschwindigkcitsratc kann als eine gegenwartige Geschwindigkcitsratc ange- 
nonintcn werden. Die Geschwindigkcilsraie kann als cin Wert inncrhalb cines Bcreichs von Null bis y.u der gegenwarti- 
gen Geschwindigkcitsratc angcnomnicn werden. Die Geschwindigkcilsraie kann als cin Wert inncrhalb cines Bcreichs 
von Null bis y.u eincm vorbcslimmlcn, durch die maximalc Geschwindigkcitsratc bestiiumicn Wert angcnomnicn wer- 20 
den. 

1 0037 1 Wcnn der Fahrer des eigenen Fahrycugs cine Kollisionsgcfahr crkcnnt, ubl der Fahrcr normalcrweisc die 
Brcuiskrali maximal aul'das cigene F'ahr/cug aus, so daB die gegenwartige Geschwindigkcitsratc als die maximalc Ge- 
schwindigkcilsraie angenommen werden kann, bis sich die Gcschwindigkcit des eigenen Fahrycugs cxlcr des Objekls 
ploi/lich Linden, und nach der plotzlichcn Anderung der Gcschwindigkcit kann die maximalc Nfcrzogcrungsratc des ci- 25 
gcncn Fahr/cugs oiler des Objekls bei der plotzlichcn Anderung seiner Gcschwindigkcit als die maximalc Geschwindig- 
kcilsraie angenommen werden. 

1 0038 1 In Fallen, in welchcn die Geschwindigkcilsraie als cin Wert inncrhalb cines Bcreichs von Null bis yu eincm vor- 
bcslimmlcn, durch die maximalc Geschwindigkcilsraie beslimmlcn Wert angenommen werden kann, isl die Gcschwin- 
digkcit des eigenen Fahr/cugs cxtcr des Objekls gcmaB dem BcLrag und der Zcitabstimmung einer Bctaligung der 30 
Brcmsc vcranderlich. Allerdings ycigl die Ncigung des Fahrers, wie er die Brcmsc bctaligl, cine vorbcslimmtc Wahr- 
schcinlichkeitsverlcilung. Dahcr kann, nachdem scil der plolzlichcn Anderung der Gcschwindigkcit des eigenen Fahr- 
ycugs cxlcr des Objekls cine vorbcslimmtc Zcil verstrichen isl, die Gcschwindigkcit inncrhalb cines Bcreichs von einer 
durch die maximalc Geschwindigkcitsratc beslimmlcn minimalen Gcschwindigkcit bis yu einer durch Nichibctaligutig 
der Brcmsc beslimmlcn maximalen Gcschwindigkcit cingcschlosscn scin, und jedc Gcschwindigkcit inncrhalb des Be- 35 
reichs von der minimalen Gcschwindigkcit bis zu der maximalen Gcschwindigkcit weist jeweils cine vorbcslimmtc, 
durch die Wahrschcinlichkeilsverlcilung hcstimnile Wahrschcinlichkeit auf. Vernunfligcrwcise ennoglichl die Durch- 
fuhrung einer Integration jeder Wahrschcinlichkeit jeder Gcschwindigkcit Liber den Bcreieh von der minimalen Gc- 
schwindigkcit bis yu der maximalen Gcschwindigkcit, daB der Wert von "1" erhalten wird. 

1 0039 1 In ahnlichcr Wcisc kann der Fahrcr bcyuglich der maximalen Drchlcislung das Lcnkclcmcnt bci jedem Lcnk- 40 
winkel des eigenen Fahrycugs inncrhalb cines durch die maximalc Drchlcislung bcsiimmlen Bcreichs bedicnen. 
1 0040| Ublichcrwcisc ist es, bevor der F'ahrer des eigenen Fahrycugs cine Kollisionsgcfahr crkcnnt, kein Problem, an- 
yunehmen, daB der Fahrcr das I^cnkclcmcnt bedient, um das cigene Fahr/cug in der gegenwartigen Position in der Brei- 
lenrichlung der gegenwartig befahrcnen StraBc yu hall en. Wcnn der Fahrer des eigenen Fahr/cugs eine Kollisionsgcfahr 
crkcnnt, isl es crforderlich, anyunehnicn, daB der Fahrcr das Lcnkclcmcnt inncrhalb des durch die maximalc Drchlei- 45 
slung bestimmten Bcreichs in groBcm AusmaB bedient, um das Fahrzcug in cine Richtung wcg von dem Objckl yu Icn- 
kcn. Daher isl es moglich, auf der Grundlagc der gegenwartigen Fahrhcdingung des eigenen Fahrycugs cine Wahrschcin- 
lichkeit abyuschat/cn, welchc darstcllt, wclche Lcnkwinkel yu eincm vorbcslimmlcn Punkt cxlcr jedem Zeitpunkl cines 
vorbeslimmlcn Oris des eigenen Fahr/cugs gcmaB dem Lcnkmusler des I ; ahrers (Gcfahrcnantwortmuslcrs) des I-cnkcle- 
ments feslgclcgl sind. 50 
1 004 1 1 Dann bcinhaltcn die Vorgange cines Vermeidcns einer Kollision einen Drehvorgang, einen Brcmsvorgang, ei- 
nen Vorgang cines Anhallens cines N4olors. einen Vorgang cines Ausgebcns cines Alarms oder dcrgleichen. Die Vor- 
gange cines Vcrminderns cines Schadcns bci einer Kollision bcinhaltcn einen Vorgang cines Aufblascns jedes Airbags, 
einen Vorgang cines Frhohens einer Spannung jedes Sitzgurls, einen Vorgang cines Frhohens der Brcmslcistung und ei- 
nen Vorgang cines Ausgebcns cines Alarms. Zusaty.lich werden, wcnn spcy.iclle Vorrichtungcn fiir Mess un gen einer Kol- 55 
lision auf dem Fahr/cug inslallierl sind, Vorgange yum Startcn der spc/icllcn Vorrichtungcn ausgcliihrt. 
1 0042 1 Die Vorgange cines Vermeidcns cincr Kollision cxlcr cines Vcrminderns cines Schadcns bci einer Kollision bc- 
inhaltcn einen Vorgang cines Auswahlcns cines oder cincr Kombinalion der vorgenannten Kollisionsvcrmcidungs vor- 
gange und Schadcnsmindcrungs vorgange, einen Vorgang cines Fcsllegcns cines Bctriebspcgels bezuglich wcnigslcns ci- 
nes der vorgenannlen Kollisionsvermcidungsvorgangc und Schadensmindcningsvorgangc auf der Grundlagc der Ge- fio 
saml kol lisionswahrschein lichkcil und cincn Vorgang cines Fcsllegcns cincr Slarlzcil wcnigslcns cines der vorgenannlen 
Kol lisionsvcrmcidungsvorgangc und Schadcnsmindcrungsvorgange. 

|0043| Als cine anderc Ausfiihrungsform der Gesichlspunkle der Frfindung wird cine Relalivgcschwindigkcit zwi- 
schen dem eigenen Fahr/cug und dem Objckl gcmaB den Relalivpositionsdalcn. der crlaBlcn. Gcschwindigkcit des eige- 
nen Fahrycugs und dem crfaBien Drehwinkcl hicrvon hcrcchnct, was es crmoglicht, die Funklionseinheit yu insiruiercn, 6> 
wcnigslcns cine der crsten Funktion und der y.wcitcn Funklion gcmaB der Gcsamtkollisionswahrschcinlichkcit und der 
Relalivgcschwindigkcit aus/ufuhren. 

|0044| D. h.. gcmaB der andercn Ausfuhrungsfonn der ( iesichlspunklc der Frhndung ist es moglich, einen Schadcn bei 
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cincr Kollision auf der Grundlagc dcr Gesan.tkollisionswahrscheinlichkeil und dcr Rela.ivgesehwindigkeii gcnauer ab- 

XmsT Wcnn /.. B. die Rolalivgcschwindigkci. V crhohl isl, wird crwartet, daB cin Schadcn bci cincr Kollision crnsl ist. 
so daB die Kollisionsvcnncidungsvorgangc und die Schadcnsn.indcrungsvorgangc unn.i.iclbur ausgcluhrt werden Wcnn 

s in Fallen in wclchcn das eigene Fahrzcug mil rcdu/icrlcr Gcschwindigkeil fahrt und das Ohjckl angchallen .si. is cs 
auch bci hohcr Gcsamtkollisionswahrschcinlichkeil vorzuzichen. die Kollisionsvcniicidungsvoigangc und die Scba- 
densmindcrungsvorgange nich. iibcreil. auszufiihrcn. /.. B. kann cs ...Sglich sein, die Kollisionsvenncdungsvorgangc 
und die Schadcnsmindcrungsvorgange nach Priifcn dcr Umgcbung urn das eigene Fahrzcug hcrum durch/.uruhren, un 
cs isl vorzuzichen. das Aulblasen jedes Airbags nichl ubcreilt /.u beginnen und den inncren Druck in jedem Airbdg so 

10 fcsizulegcn, daB cr nichl schr groB isl. ■ i ,.„.™™iin». 

|()046| D. h., in dcr andcrcn Ausfuhrungsform is. es moglich, wen.gslcns enen dcr Koll.sionsvcrme.dungsvorgangc 
und dcr Schadcnsmindcrungsvorgange gcmaB dcr Gesamlkollisionswahrschcinlichkeit und dcr Rclanvgcschw.nd.gkc.1 
durchzufiihrcn. was hewirkl. daB Wirkungcn cincr Mindcrung eincs Schadcns be. c.ncr Kol I ' s ' on si arkcr verhcsscri si no. 
100471 Als cine weitcre Ausfuhrungsform dcr Gcsichtspunkle der Frlindung wird cine verblcibendc Zcit, bis /.u wcl- 

l s chcr das eigene Fahrzcug und das Objckl milcinandcr kollidicren werden, gcmaB den. Kollisionsgcbiei berechnc. was cs 
ermoglicht, die Funklionscinheii m inslruicrcn, wenigslens cine dcr crslen Funklion und dcr zwcilcn Funklion gemaB der 
Cjesai.iikollisionswahrschcinlichkeilunddcrverblcibendcnZe.iaus/.uiuhrcn rtnn „,. n rinc , 

1 00481 D h . gcmaB dcr wcilcrcn Ausfahrungsforn. dcr Gcsichtspunkle dcr Frlindung isl cs mOglich, Wirkungcn cincs 
Rcduziercns cincs Schadcns bci cincr Kollision auf dcr Grundlagc dcr Gcsamlkollisionswahrschcinlichkc.l und dcr vcr- 

.0 blcibcndcn Zei. zu verbessern. Die verblcibendc Zei. kann auf dcr Grundlagc der Fahrorle des e.genen Fahrzcugs und 
des Objckls und jeder Gcschwindigkeil sowohl des eigencn Fahrzcugs als auch des Objckls bcrechncl werden 
100491' D h , cs isl unlcrschicdlich. die wenigslens cine der Kollisionsvcnnc.dungstunklioncn und dcr Schaduisn.n- 
derungsfunktioncn in tjbercinstinunung 'dainil auszuwahlen. ob die Gcsan.ikollisionswahrsche.nl.chkc.l hoch odcr 
niedriK isl und ob die verblcibendc Zcit ausreichend oder unzurcichcnd .st. 

rs 100*01 Wcnn /.. B. die Gcsamtkollisionswahrscheinlichkcil hoch isl und die verblcibendc Zcit ausreichend isl, isl vor- 

' /.u/ichen. den Bcginn eines Aulblasens jedes Airbags irn.erl.alb cincs Bcreichs zum Schu./. cines jeweil.ger. Insassen ... 
den. cigenen Fahrzcug zu vcr/.6gcrn odcr cine Funklion z. B. cincs Bclatigcns dcr Brcn.sc ohnc Bctal.gcn jedes A.rbags 

"oOSl'l^Dcmgcgcnuber muB es, wcnn die Gcsa.nlkollisionswahrscheinlichkcil nichl schr hoch isl und die verblcibendc 
:«) Zcit unzurcichend isl. crfordcrlich sein, jeden Airbag umiiittclbar aufzublasen. .... • 

100521 Daher ist cs in der weitercn Ausfuhrungsform moglich, enc Pnon.al cincs Auswahlcns dcr KoUiMonsvcrmc - 
dungsfunktionen und dcr Schadensmindcrungsfunklionen zu bestimmcn und Bclncbspegcl bczughch d.cscn nichl nur 
gcmaB dcr GesamtkollisionswahrschcinlichkciU sondem auch der vcrblcibendcn Zcit fcsizulegcn was es cnnoghchU 
Wirkungcn cincs Vermeidens cincr Kollision und/oder cincs Vcrminderns eines Schadens be. emer Koll.s.on zu verbes- 

" $S [00531 Tn cincr wcilcrcn Ausluhrungsform dcr Gcsichtspunkle der Frlindung ist es in Fallen, in welchcn die Funktions- 
cinhcit cine Airbag-F.nhcil cnlhali. moglich. die Funk.ionscinhcil zu inslruicrcn jeden Airbag zu cmcr vorbesl.nimten 
Zcit auf/ublascn. odcr eincn Aufblasmodus jedes Airbags gcmaB dcrGcsan.tkoll.sionswahrschcinlichkcil zu andcrn In 
der wcilcrcn Ausfuhrungsform der Gcsichlspunk.c der Frfindung isl es moglich. die Funktionscinhc,. zu ' '^tru.cren, das 

4.) eigene Objckl zu s.eucrrT, wie clwa das eigene Objckl zu lenken odcr es abzubremscn, gemaB der Gesam.koll s.onswahr- 
schcinlichkcit. In dcr wcilcrcn Ausfuhrungsform der Gcsichuspunklc dcr vorlicgcnden Frfindung ist cs moglich, gemaB 
dcr Gcsamlkollisionswahrschcinlichkeil zu gccignctcn Zcilcn Warnungcn mil jewels unlcrsch.cdl.chcn Pcgcln auszugc- 

|0054| Fine noch weitcre Ausfuhrungsform dcr Frfindung wird nachstehend mil Bczug aufdic bcgleitcnden Zeichnun- 

45 foos'si D F^! l^d^Funkdonsblockdi^^ welches Klementc cincs Kollisionsschadcnsminderungssysicms fur 
Fahrzeuec und cine Beziehung unlcr den Flemcnlcn zcigt . , , 

100561 Das Kollisionsschadensn.indcrungssystcm C:A ist in eincn cigenen Fahrzcug 100 mil c.ner vorbcstiinmtcn 
Breiic von W1 insialliert. wclchc nachstehend in Fig. 4 gezeigl ist. • ■ » a i 

50 100571 Das Kollisionsschadcnsmindcrungssystcm CA wcist als cin Tcil cincr Frlassungse.nhc.l c.ncn Radarscnsor 1 
auf. wclchcr konliguricrt isl. un. eincn elcktromagnclischcn Wcllenslrahl regcln.aBig auszusenden utn c.n vorbesl,l..m- 
(cs Gcbiel ..... das eigene 1 •ahr/cug 100 hen.m abzulasten. Dcr elcklromagnelischc Slrahl wird nachstehend auch e.nrach 

als "Radarstrahi" bczeichncl. . . , . ,,. . . ^ 

[ 00581 Der Radarscnsor 1 isl konf.guricrt, un. das Echo, welches die von wcn.gstens eincn. nachstehend .n V ig. 4 und 5 
55 Kczciglen Objckl 200, wie clwa wenigslens cincm andcrcn Fahrzcug odcr dcrglcichcn, welches cine vorbcst.n.n.lc Breitc 
W2 aufweist und lahrbar ist. rcllcklierle elcklromagnelischc Wcllc isl, regcln.aBig zu empfangen. Dcr Radarscnsor 1 isl 
konfiguricrl. urn zum Frrassen cincs Rclativabsiands wenigslens cincs Objckls 200 bc/.Uglich des cigenen l ^cugs 100 
erforderlichc Dalcn regcln.aBig auszugeben. wobci wenigslens cin Objckl 200 vor den. e.genen l ahrzeug 100 bcnndl.cn 

100591 Das Kollisionsschadcnsminderungssvsle... CA wcisl auch als cin Tcil dcr F.rfassungscinheil eincn digilalcn Si- 
enalpro/cssor 2 auf. wclchcr mil dem Radarscnsor 1 durch eincn Drahl odcr cine drahtlosc Vcrbindung ko...n.un,z.ercn 
kann Dcr digilale Signalpro/cssor. wclchcr cinfach als "DSP" 2 bczeichncl wird. ist konriguriert. un. die ausgegebenen 
Dalcn /u vcrarbcilen. un. cine 1-unklion zum lirhalten des Relalivabsiands des wenigslens eincn Objckis^OO bczughch 
des eieencn Fahrzcugs 100 und cincs Rclalivwinkels hicrvon bczuglich des cigenen Fahrzcugs 200 durchzuluhren, wo- 
bei das wenigslens cine Objckl nachstehend cinfach als "Objckl" bczeichncl wird. Das Kollisionsschadcnsm.ndcrungs- 
svslc... CA wcisl wcilcr eincn Mikrocomputcr 3, cine Airbag-Finhcit 4. cine Silzgurl-Aufrollvomchlung 5. c.nc Hrcms- 
lcisiungscrhohungscinhcit 6 und cine Anzcigccinheil 7 auf. Der Mikrocomputcr 3 kann mi. den. DSP 2 ko.nmumz.crcn. 
und die Airbag-Finheil 4. die Silzgurl-Aufrollvomchlung 5 und die Brcmslcislungscrhohungseinhcil 6 sind mil den. M.- 
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krocompulcr 3 (lurch drahigchundcne txter drahllose Vcrbindungcn jcwcils vcrbundcn. 

1 0060| Dcr Mikrocompulcr 2 isl konfiguricrt, uni cine Funkiion y.uin lirhalicn cincr Veneilung von lokulcn Kollisions- 
wahrschcinlichkcilcn des cigenen Fahrzeugs 100 in cineni hefahrbarcn Raumzeitbereich hicrvon gcmaB den l-cisiungs- 
grcn/cndalen des cigenen Fahrzeugs auszufuhrcn. Dcr Mikrocompulcr 3 is! auch konfiguricrt, uni cine Gcsamlkollisi- 
onswahrsehcinlichkcil gcmaB dcr Vcilciliing dcr lokalcn Kollisionswahrschcinlichkcilcn des cigenen Fahrzeugs 100 zu 5 
erhallcn. Dcr Mikrocompulcr 3 isl auch konfiguricrt. um gcmaB dcr crhallcncn Gcsamlkollisionswahrscheinlichkeil we- 
nigstens cine cincr Kollisionsvenncidungscinheil cinschlicBlich dcr Mcldccinhcil 7 zu insiruicrcn, zu arbeilcn, um die 
Kollision des cigenen Fahrzeugs 100 mil dem Objckl 200 zu vermciden. /. B. arbcilcl die Mcldccinhcil 7. um einen 
Alarm auszugchen, um die Aufmerksamkcil des Fahrers anzuregen, um cine Kollision des cigenen Fahrzeugs mil dem 
Objckl 200 zu vermciden. liine Schwcnkcinhcil als cin Bcispiel cincr dcr Kollisionsvenncidungseinheiien arbcilcl, um id 
das eigene Fahrzeug 100 um einen vorbcstimmlcn Winkel /.u schwenken, um die Kollision des cigenen Fahrzeugs 100 
mil dem Objckl 200 zu vermciden. liine Bremseinheil als cin Bcispiel cincr dcr Kollisionsvcrmcidungseinheilen arbcilcl, 
um das eigene Fahrzeug 100 abzubremscn, um die Kollision des cigenen Fahrzeugs KM) mil dem Objckl 200 y.u vermci- 
den. liine Maschinenantriebscinheil als cin Bcispiel cincr dcr Kollisionsvcrmcidungseinheilen arbcilcl, um den Anlrieb 
des Motors anzuhallcn, um die Kollision des cigenen Fahrzeugs mil dem Objckl 200 zu vermciden. 15 
|0061 1 Des wcitcren isl dcr Mikrocompulcr 3 auch konfiguricrt, um gcmaB dcr crhallcncn Gesamlkollisionswahr- 
scheinlichkeitcn usw. wenigslcns cine dcr Kollisionsschadcnsminderungscinhcilcn cinschlicBlich dcr Airbag-liinhcil 4, 
dcr Silzguri-Aufrollvorrichlung 5 und dcr Brcmslcislungscrhohungscinhcii 6 y.u insiruicren, y.u arbeilcn, um einen Scha- 
den bci cincr Kollision y.u rcduy.icren. 

1 0062) Z. B. arbcilcl die Airbag-liinhcil 6, unt jeden Airbag aufzublascn, um einen Aufprall bci cincr Kollision y.u ab- 20 
sorbicren. Die Silzgurl-AufroUvorrichlung 5 arbeilct. uni jeden Silzgurt aufy.urollcn, um cine Spannung jedes Sitzgurls 
y.u crhohen. Die Brcmslcislungscrhohungscinhcii 6 arbcilcl, um die Brcmslcislung dcr Bremseinheil zu crhohen. 
1 0063 1 Das Kollisionsschadensmindcrungssystem CA isl auch mil cincm FahrzcuggcschwindigkcilssensorK, wclcher 
konhguriert isl, uni die gcgenwarligc Gcschwindigkcil des cigenen Fahrzeugs 100 rcgclmaBig zu crfasscn, und cincm 
Fcnkwinkelscnsor 9 ausgcstallcl, wclcher konliguricrt isl, um den Lcnkwinkcl des cigenen Fahr/.eugs 100 y.u crfasscn, 25 
um einen Dreh winkel desselben zu crfasscn. Dcr Fahrzeuggcschwindigkcilssensor 8 und dcr lAMikwinkelsensor 9 sind 
mil dem DSP 2 in drahlgcbundcncn odcr drahiloscn Vcrbindungcn jcwcils vcrbundcn. 

1 0064 1 Dcr Radarscnsor 1 isl z. B. in cincm milllcrcn Abschnitl cincr Vorderseitc des cigenen Fahrzeugs 100 installiert. 
Dcr Radarscnsor 1 weisl cine Radarslrahlausscndceinhcil /.uni rcgclmaBigen Ausscndcn eincs Radarslralils in Richlung 
cincr Vordcrscilc von dem cigenen Fahrzcug 100 aus auf, um cin Gcbict in cincr vorbcstimmlcn None von dem Boden 30 
aus inncrhalb cincs vorbestimmten Winkcls von links nach rcchls rcgclmaBig abzutaslcn. Dicsc Arl cincs Radarscnsors 1 
isl im wesenl lichen die gleiche wic cine in Flugzeugcn installicrtc Radareinhcil o<icr cine stationary Radarcinhcil. 
1 0065 1 Dcr Radarscnsor 1 gibt Ablasldalcn, wclchc die den Ablasl winkcl des gegenwiirtig ausgescndelcn Radarslrahls 
rcprkscMliercnden Abtaslwinkcliuformalion, jede Fmpfangszei! jedes liclios, zu wclcher jedes licho hierdurch cmpfan- 
gen wird, und jeden ltmpfangswinkci jedes lichos bcinhallen, rcgclmaBig aus. 35 
|0066] Dcr DSP 2 cmpfangl die von dem Radarscnsor 1 rcgclmaBig ausgegebenen und die Ablastwinkclin formal ion, 
jedc limpfangsyx:il jetles lichos und jeden Empfangswinkcl desselben cnlhallcndcn Ablasldalcn. 

|0067| Dcr DSP 2 bestimml rcgclmaBig cincn gcgcnwarligen Rclativabsland L des Objekls 200 bcziiglich des cigenen 
Fahrzeugs 100 und cincn gcgcnwarligen Rclalivwinkcl 0 des Objekls 200 bcziiglich cincr Richlung orthogonal zu dcr 
Fahrtrichtung des cigenen Fahrzeugs 100 auf der Grundlagc dcr empfangenen Abslastdatcn. 40 
|0068] Konkrctcr, niulliplizierl dcr DSP 2 die Zcit Tl mil "dcr Radarstrahlubcrtragungsgcschwindigkeit/2". um den 
Rclativabsland L des Objekls 200 bcziiglich des cigenen Fahrzeugs 100 in cincr vorbestimmten Richlung unlcr dem 
Winkel 0 bcziiglich der Richlung orthogonal zu dcr Fahrt richlung zu bcrcchncn. Die Zcit Tl rcprasenlicrt die Zeil, von 
wclcher aus dcr Radarsirahl von dcr Radarslrahlausscndceinhcil des Radarscnsors 1 aus in die vorbeslimmtc Richlung 
unlcr dem Winkel von 6 ausgescndel wird, bis das dem ausgescndelcn Radarsirahl cnlsprcchende und von dcr vorbc- 45 
slimmlcn Richlung aus rcnekticrle licho durch die Radarstrahlausscndecinheil des Radarscnsors 1 cmpfangen wird. Tin 
ubrigen isl die Fahrzcugfahrlgeschwindigkcil dcullich langsamcr als die Radarslrahluberiragungsgcschwindigkcil, so 
daB die Auswirkung der Fahrzcugfahrlgeschwindigkcil beim Bcrcchncn des Relalivabsiands ignoriert wcrden kann. 
1 0069 1 Der DSP 2 gibt Rclaiivposilionsdaicn cinschlicBlich des bcrechnctcn Rclalivwinkels 0 und des bcrechnclcn Re- 
lalivabsiands F des Objekls 200 an den Mikrocompulcr 3 aus. Die konkrclc Slruktur des Syslcms zum lirfasscn dcr Rc- 50 
lativpositionsdalcn des Objekls 200 bcziiglich des cigenen Fahrzeugs 100 ist nicht auf die vorgcnannle Slruktur bc- 
schrankl. Anslcllc des Radarscnsors 1 kann cine bekannte Laser vermcssungsvorrichlung verwendet wertlcn, oder cin 
Paar bckannlcr Bildbcreichsscnsorcn kann anslcllc des Radarscnsors verwendet werden. Die paarigen Bildbercichsscn- 
sorcn geben das Objckl 200 bcinhallendc Bildcr aus, so daB dcr DSP den Rclativabsland des Objekts 200 bcziiglich des 
cigenen Fahrzeugs 100 auf der Grundlagc des Abslands zwischen den zwei Bildcrn untcr Vcrwcndung eincr Triangula- 55 
lion bcrcchncn kann. /.usat/Jich kann dcr DSP anslcllc dcr den Relalivabsland L des Objekts 200 bcziiglich des cigenen 
Fahrzeugs 100 und den Rclalivwinkcl 0 hicrvon enthaltcnden Daien den Relalivabsland L und den Rclalivwinkcl 0 des 
Objekls 200 in cincn crsicn Relalivabsland des Objekls 200 bcziiglich des cigenen Fahrzeugs 100 in dcr Fahrtrichtung 
(Y- Richlung) hicrvon und einen zweiten Relalivabsland (X-Richlung) des Objekls 200 bcziiglich des cigenen Fahrzeugs 
100 in cincr Rechls-Finks-Richlung orthogonal y.u der Y-Richlung konverlieren, um den erstcn und zwei I en Relalivab- r><) 
stand an den Mikrocompulcr 3 auszugeben. 

1 0070] Der Mikrocompulcr 3 bcinhaliel cine Spcichcrcinhcil MIJ, in wclcher computcrlesbarc Programme (Pro- 
gramniproduklc) cinschlicBlich cincs Kollisionsschadcnsmindcrungsprogramms 3A gcspcichcrt sind. Das Kollisions- 
schadensmindcrungsprogramm 3A kann auf mobilcn Spcichcrmedicn wic etwa CJoinpacl-Disk, Digital- Versalilc- Disk 
oder derglcichen gcspcichcrt scin. Zusiiizlich isl in dcr Spcichcrcinhcil MU cine nachsichcnd bcschricbcnc Kartc (Kar- 65 
lendatcn) 3B gcspcichcrt. 

|0071 1 Der Mikrocompulcr 3 fiihrt in Mr. 2 und 3 gczciglc Prozcssc aus, wclchc nachsichcnd in Ubcreinslimmung mil 
wenigslcns dem Kollisionsschadensmindcrungsprogramm 3A beschricben wcrden. 

7 



BNSOOCID:<DE 10301290A1 |.> 



10 



IS 



25 



30 



DE 103 01 290 A 1 

|0072| D. h., dcr Mikrocomputcr 3 cmplangl regelmaBig die von dcni DSP 2 ausgegebenen Relalivpositionsdalen des 
Objekis 200 cinschlicBlich des Rclativabstands I, und des Relativwinkcls e des Objekis 200 und handhabi wil der Grund- 
lagc der cmpfangencn Rclativpositionsdalen des ObjekLs 200 die Gesamlkollisionswahrschcinlichkcil zwischcn i dem ci- 
cttncn Fahr/eug 100 und dem Objckt 200, die Relali vgeschwindigkcil zwischcn dem eigenen Fahr/eug 100 und dem Ob- 
jckt 200 unci die verbleibcnde Zeil, bis zu welchcr das cigene Fahr/eug 100 mil dem Objekl 200 kolhdicren kann^ Der 
Mikrocomputcr 3 bestimmt. ob oder niehl jede der Kollisionsvermeidungseinhcitcn cinschlicBlich der Mcldecinncit 7 
urn! dcr Kollisionsschadensmindcmngscinhcitcn cinschlicBlich dcr Airbag-Einhcit 4, der Sitzgurl-Aulrollvomchlung 5 
und der Brcmsleislungserhohungscinheit 6 in Betrieb zu sctzen sind. Des weiteren bestimmt der Mikrocompulcr 3 beim 
Besiimmen wenigslens cine der Kollisionsvermeidungseinhcitcn und der Kollisionsschadcnsmindcrungseinhcilcn in 
Beirieb zu scizcn, den Bctricbsbercich (Betricbspegct) dcr wenigslens cinen dcr Kollisionsvermeidungseinhcitcn und der 
Kollisionsschadcnsmindcrungseinheiicn, uin die wenigslens cine der Kollisionsvermeidungseinhcitcn und dcr Kollisi- 
onsschadensminderungseinheiten auf der Grundlage des bestimmten Betriebsbcrcichs zu slcuern. 
1 0073| A Is nachsics werden Vorgange des DSP 2 und des IvTikrocornpulcrs 3, wclchc in Fig. 2 und 3 gezeigi sind, nach- 
slehend erlautcrl werden. 

(Berechnung der Gcsamtkollisionswahrschcinlichkeit) 

100741 Dunn isi diese Ausruhrungsform beim Bcrcchncn der Gcsamtkollisionswahrscheinlichkeit, uin die Berechnun- 
gen hiervon zu vereinfachen, auf den nachstchend bcschriebcncn Annahmen gegriindct. 

|007<I| D h beim Frwarlcn eines Fahrorts des eigenen Fahrzeugs 100 in dem befahrbaren zwcidimensionalen Gebict 
und desjemgen des Objekis 200, wird ein Flcmcnl eines Fesllcgcns dcr maximalen Drehleistung sowohi des eigenen 
Fahrzeugs 100 als audi des Objekis 200, d. h., die maximale horizontalc Gravitation G xraw in der X-Ricntung (Rccnts- 
I inks-Riehlung) uber die gesamte Zeil als ein konstantcr Wert angenommcn. Bci der Annahme, daB die maximale hon- 
zomale Gravitation G KII)ax ein konstantcr Wert ist, crlaubt die Verwendung dcr Fahrlgcschwindigkcit des eigenen Fahr- 
zeugs too wclchc durch den Fahrzcuggcschwindigkeilsscnsor 8 crfaBt wird, und dcr des ObjekLs 200, welchcr durch den 
Radarscnsor 1 crlafil wird, daB jeder minimaie Drehradios R min sowohi des eigenen Fahrzeugs 100 als auch des Objekis 
200 gemaB der naehstehenden Glcichung (1) crhaltcn wird: 

R t nin= Vx V/G xma * (D. 

in welchcr das Bezugszeichen V die Fahrtgeschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 100 oder die des Objekis 200 repre- 
sent iert. . 
|0076| D h in diescr Ausfuhrungsform bedeutet die maximale Drehleistung des eigenen rahrzeugs 100 den maxima- 
len Txnkbereidi, iniierhalb dessen der Fahrer den Lenkwinkel des eigenen Falirzeugs 100 in seiner Rechts/Links-Rich- 

35 lung maximal fcstlegen kann. .. . , . T , 

1 0077 1 Fline Wahrschcinlichkeitsverteilung, welche Wahrscheinlichkeiten beinhaltet, die reprasenticrcn, welche lenk- 
winkel des eigenen Fahrzeugs 100 durch seinen Fahrer inncrhalb des maximalen Lenkwinkelbereichs in seiner Kcchls- 
Links-Richtung, welchcr seinen minimalcn Drehradius R min realisierl, festgelegl sind, wird derart angenommcn daB die 
Wahrscheinlichkeiten zucinandcr gleich sind. In ahniichcr Wcise wird cine Wahrschcinlichkeitsverteilung, wclchc Wahr- 
40 schcinlichkcitcn beinhaltet, die reprasenticrcn, welche lenkwinkel des Objekis 200 durch seinen Fahrer inncrhalb des 
maximalen lenkwinkelbereichs in seiner Rechts-Links-Richtung, welcher seinen minimalcn Drehradius R min realisierl, 
festgelegl sind, derart angenommen, daB die Wahrscheinlichkeiten zucinandcr gleich sind. Der Lenkwinkel sowohi des 
eigenen Fahrzeugs 100 als auch des ObjekLs 200 wird derail angenommen, daB er konstant ist, bis sein Fahrer eine Kol- 
lisionsgcfahr erkennt. , 
45 |0078| In diescr Ausfuhrungsform werden als die Leistungsgrenzendaten nur die maximale Drehleistung sowohi des 
eigenen Fahrzeugs 100 als auch des Objekis 200 verwcndei, ohne die maximale GcschwindigkeiLsrate hiervon zu vcr- 
wenden, so daB angenommcn wird, daB die jungste erfaBte Geschwindigkeit nach der Erfassung fortgesetzt wird. 
[0079| Die gegenwartige Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 100 wird durch den Fahrzcuggeschwindtgkeitssen- 
sor 8 crfaBt, und dcr Drehradius des eigenen Fahrzeugs 100 wird durch den Lcnksensor 9 hiervon erfaBt. 
50 I0080| In Schrill S 100 in Fig, 2 empfangt dcr Mikrocomputcr 3 regelmaBig die gegenwartige Geschwindigkeit des ei- 
genen Fahr/cugs 100 von dem Fahrzcuggcschwindigkeilsscnsor 8 und dem DSP 2 und empfangt den gegcnwartigen 
Drehradius hiervon von dem Lcnksensor 9 und dem DSP 2. Des weiteren empfangt dcr Mikrocomputcr 100 in Schntt 
S 100 regelmaBig die gegcnwartigen Rclativpositionsdalen des ObjekLs 200 einsehlieBlieh des gegcnwartigen Relativab- 
stands L und des gegcnwartigen Relativwinkcls 9 hiervon von dem DSP 2. 
55 [0081J Als nachstcs bercchnet dcr Mikrocomputer 3 in Schritt S 102 die gegenwartige Geschwindigkeit des Objekis 
200 und den gegcnwartigen Drehradius hiervon gemaB den emplangenen Datcn einsehlieBlieh der gegcnwartigen Ge- 
schwindigkeit und des gcgenwarligen Drehradius des eigenen Fahrzeugs 100 und den Relalivpositionsdalen des Objekis 
200 cinschlicBlich des gegcnwartigen Rclativabstands L und des gegcnwartigen Relativwinkcls 0 in Ubereinslimmung 
miteincr in Fig. 4 gczciglen Bezichung. , 
60 |00821 Tn Kig. 4 reprascnlicrt ein Bezugszeichen PI eine vorherigc Position des eigenen Fahrzeugs 100, em Bezugszei- 
chen P2 reprascnlicrt cine gegenwartige Position des eigenen Fahrzeugs 100, ein Bezugszeichen PI* reprascnlicrt cine 
vorherigc Position des Objekis 200, und ein Bezugszeichen P2' reprascnlicrt eine gegenwartige Position des Objekis 200. 
Zusalzlich bczcichncl in Fig. 4 ein Bezugszeichen V 1 einen Geschwindigkeit svcklor des eigenen Fahrzeugs 100, ein Be- 
zugszeichen \n reprascnlicrt einen Gcschwindigkcilsvcktor des Objekis 200, ein Bezugszeichen LI reprascnlicrt cinen 
vorhcrigen Wen des Rclativabstands L, und ein Bezugszeichen 91 reprasenticrt cinen vorhcrigen Wert des Relativwin- 
kcls 9 des Objekis 200 bezuglich der Horizon tal rich! ung (X-Richtung) orthogonal zu der Fahrtrichlung (Y-Richtung) des 
eigenen Fahrzeugs 100 in der vorhcrigen Position PI. 

|0083| Darubcr hinaus reprascnlicrt in Fig. 4 ein Bezugszeichen L2 einen gegcnwartigen Wert des Rclativabstands U 
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unci cin Bc/ugs/cichcn 02 rcprasenlierl cincn gegenwartigen Wcrl des Rclativwinkcls 0 dcs Ohjckls 200bczuglich dcr 
X-Richiung. Inshcsondcrc rcprasenlierl cin Bczugszcichcn VI, welches dem Geschwindigkcitsvckior VI dcs cigenen 
Fahr/cugs 100 cnlsprichL, cincn Durchschniltswcrt dcrdurch den Gcschwindigkcilsscnsor 8 wahrend cincr vcrslrichcncn 
Zcit 1 von cincm vorherigen Abtastwert eincs Ahtaslens jedes dcr vorhcrigen Wcrlc LI und 91 bis zu cincin gcgenwarti- 
gen Ahtastpunkl cines Ahtaslens jedes dcr gegenwartigen >Mcrte F.2 und 02 erfaBtcn Gcschwindigkcilcn, wohci VI auch 5 
als "liigcngcschwindigkcil" bczcichnet wird. In Fig. 4 rcprasenlierl cin Bczugszcichcn 01 (K) cincn Winkcl dcs cigenen 
Fahr/eugs 100 wahrend dcr vcrslrichcncn Zcil 1 von dem vorhcrigen Abtaslpunkl bis zu dem gegenwartigen Abtasl- 
punkL Der Winkcl 0KM) dcs cigenen Fahr/cugs 100 kann in tJbercinslimmung mil den von dem Ixnkwinkclsensor 9 
wahrend dcr vcrslrichcncn Zcit I ausgcgcbcncn Lcnkwinkeln bcrcchnet werden. 

1 0084| In diescr AusfUhrungsform ist das befahrbarc zweidimensionale Gebict derart definiert, daB die I'ahrt rich lung M) 
dcs cigenen Fahr/cugs 100 in dcr vorhcrigen Position PI in dcr Y-Richlung angenommen wird, und die Richtung ortho- 
gonal zu dcr Fahrtrichlung hicrvon in cincr vorherigen Position PI in der X-Richlung angenommen wird. Dcr gegcnwiir- 
tigc Wert 02 dcs Rclativwinkcls 0 rcprasenlierl cincn Winkcl, wclcher dtirch Konvcrticrcn dcs (lurch den Radarsensor 1 
erfaBtcn und auf der Grundlagc dcr Richtung orthogonal zu dcr Fahrtrichtung dcs cigenen Fahr/cugs 100 in dcr gegen- 
wartigen Position P2 bcslinimt.cn gegenwartigen Rclativwinkcls 0 in cincn Winkcl bezliglich der X-Richtung orthogonal 15 
zu dcr Pahrtrichlung dcs cigenen Fahr/cugs 100 in dcr vorhcrigen Position PI gcmaB dem Winkcl 0100 dcs cigenen 
Fahr/eugs 100 crhaltcn wird. 

1 0085 1 D. h., dcr Mikrocomputcr 3 bcrcchnet in Schriil S 102 aufder Grundlagc dcr erfaBtcn Wcrtc von 1.1,01, L2, 02, 
VI, 0100 und t cincn Fahrabstand V2t dcs Objekls200 und cincn Fahrwinkcl 02(X) dcs Objekts 200 wahrend dcr vcrstri- 
chenen Zcit t in tJbcrcinstimmung mil dcr in Fig, 4 gczcigtcn Beziehung und tcill dcs wcitcren den Fahrabstand V2l 20 
(lurch die vcrslrichcnc Zcit I. uni die Gcschwindigkcil V2 dcs Objekts 200 zu bcrcchncn. Dicsc Bercchnungcn crmogli- 
chen, die Gcschwindigkcil V2 und den Fahrwinkcl 0200 dcs Objekts 200 wahrend dcr vcrstrichcncn Zcit I von dem vor- 
herigen Abtastpunkt bis zu dem gegenwartigen Ahtastpunkl zu bestimmcn. Dcr Mikrocomputcr 3 bestimmt dicsc Gc- 
schwindigkcil V2 und den Fahrwinkcl 0200 als cine Gcschwindigkcil und cincn Fahrwinkcl dcs Objekts 200 in cincm 
mitUcrcn Punkt dcr vorhcrigen Position P 1 ' und dcr gegenwartigen Position P2' dcs Objekts 200. 25 
1 0086 1 Als naehsles bcrcchnet der Mikrocomputcr 3 in "Schriil SI 04 den minimalen Drehradius R, n j n dcs cigenen Fahr- 
zcugs 100 aufgrund dcr maximalcn horizonlalcn Gravitation G xmax in Ubcrcinstimmung mitdcr Gcschwindigkcil VI dcs 
cigenen Fahr/cugs 100 in Ubcrcinstimmung mit dcr Glcichung (1) und bcrcchnet auch den minimalen Drehradius R tl(in 
dcs Objekts 200 aufgrund dcr maximalcn horizonlalcn Gravitation Q xm!XX in Ubcrcinstimmung mil der bcrcchncten Gc- 
schwindigkeit V2 dcs Objekts 200 in Ubcrcinstimmung mit der Glcichung (1). Dcs wcitcren bestimmt dcr Mikrocompu- 30 
tcr 3 in Schritt S 104 aufder Grundlagc dcs bcrcchncten minimalen Drehradius R m j n dcs Objekts 200 cincn linken Fahrort 
f2L dcs Objekts 200, wclcher durch cincn linken Drehradius r2L hicrvon, wenn scin Fahrcr den linksscitigen maximalcn 
Lcnkwinkcl inncrhalb dcs maximalcn Lcnkbcreichs fcstlegt, um das Objckt200 maximal zu der linken Scite hiervon zu 
drehen, bestimmt ist, und cincn rcchtcn Fahrort f2R, wclcher durch cincn rechtcn Drehradius r2R dcs Objekts 200, wenn 
scin Fahrcr den rechtsseitigen maximalcn Lcnkwinkcl inncrhalb dcs maximalcn I^cnkbcrcichs fcstlegt, um das Objckt :\5 
200 maximal zu der rcchtcn Scite hicrvon zu drehen, bestimmt ist. 

10087) In iihnlichcr Weise bestimmt dcr Mikrocomputcr 3 in Schritt S 104 auf dcr Grundlagc des minimalen Drehradius 
R inin des cigenen Fahr/eugs 100 cincn linken Fahrort flL, wclcher durch cincn linken Drehradius rlL des cigenen Fahr- 
zcugs 100 bestimmt ist, wenn scin Fahrcr den linksscitigen maximalcn Lcnkwinkcl inncrhalb dcs maximalcn Lcnkbc- 
reichs fcstlegt, um das cigene Fahr/cug 100 maximal zu dcr linken Scite hicrvon zu drehen, und einen rcchtcn Fahrort 40 
flR, wclcher durch cincn rcchtcn Drehradius rlR dcs eigenen Fahrzeugs 100 bestimmt ist, wenn sein Fahrcr den rechts- 
seitigen maximalcn Lcnkwinkcl inncrhalb dcs maximalcn Lcnkbcreichs fcstlegt, um das cigene Fahr/cug 100 maximal 
zu der rcchtcn Scite hicrvon zu drehen. 

1 0088J Die Fahrortc C2L und f2R (Drchradicn r2L und r2R) bedeulen die Grcnzlinien dcs befahrbaren zwcidimensio- 
nalen Gcbicls, in wclchcm das Objekt 200 fahrcn kann, und die Fahrortc flL und flR (Drchradicn rlL und rlR) bedeulen 45 
die Grcnzlinien dcs befahrbaren zwcidimcnsionalcn Gcbicls, in wclchcm das cigene Fahr/cug 100 fahrcn kann, so daB 
die Fahrortc f2L und f2R (Drchradicn r2L und r2R) des Objekts 200 und die Fahrortc flL und flR (Drchradicn rlL und 
rlR) dcs cigenen Fahr/cugs 100 auf dem befahrbaren zwcidimcnsionalcn Gcbict (X-Y-Fbcne) gezogen werden, um in 
Fig. 5 gczcigt zu werden. 

|00891 F). h., in Schritt S104 kann dcr Mikrocomputcr 3 cincn F ; ahrort dcs cigenen Fahr/cugs 100 als cincn Bcrcich 50 
zwischen dem Fahrort flL und dem Fahrort flR crwartcn und ebenso cincn Fahrort des Objekts 200 als einen Rcrcich 
zwischen dem Fahrort f2L und dem Fahrort f2R erwarten. 

100901 Dcr Mikrocomputcr 3 nimmt in Schriil SI 06 an, daB das cigene Fahr/cug 100 cincn bclicbigcn Drehradius rl 
auswahlt, welchcr cincm Lcnkwinkcl 0(rl) inncrhalb dcs Bcrcichs von dem Drehradius rlL entsprcchend cincm Ixnk- 
winkcl, wclcher dcr minirnalc Lcnkwinkcl 0min ist, bis zu dem Drehradius rlR entsprcchend cincm Lcnkwinkcl, wel- 55 
chcr dcr maximalc Lcnkwinkcl Umax zu diescr Zeil ist, cnlsprichL 

|0091 ) Dcr Mikrocomputcr 3 bcrcchnet in Schritt SI 06 cincn Drehradius r2, bci wclchcm das Objckt 200 mil dem ci- 
genen Fahr/cug 100 kollidicrcn wird, wobci der Drehradius r2 sich inncrhalb dcs Bcrcichs von dem Drehradius r2L bis 
zu dem Drehradius r2R befindet. Im ubrigen wahlt das Fahrzeug 100 in Fallen, in welchcn das eigene Fahr/cug 100 auf 
dem befahrbaren zwcidimcnsionalcn Gebiet gcradcaus Pahrt, einen unendlichcn Drehradius aus. fiO 
|0092| Nach den Annahmc- und Bcrechnungspro/csscn in Schritt S106 bcrcchnet dcr Mikrocomputcr 3 in Schritt 
SI 08 die Fahrabstandc dcs cigenen Fahr/cugs 100 in dem Bcrcich zwischen dem Fahrort flL und dem Fahrort flR, um 
die bcrcchncten Fahrabstandc dcs cigenen Fahr/eugs 100 durch die cigene Gcschwindigkcil VI zu Icilcn, wodurch die 
Positionen dcs cigenen Fahr/eugs 100 in dem Bcrcich zwischen den Fahrorlcn fl L und f 1 R crwartct werden. In iihnlichcr 
Wcisc bcrcchnet dcr Mikrocompuicr 3 in Schritt 108 die Fahrabstandc dcs Objekts 200 in dem Bcrcich zwischen dem 65 
Fahrort f2L und dem Fahrort F2R, um die bcrcchncten Fahrabstandc dcs Objekts 200 durch die Gcschwindigkcil V2 zu 
tcilcn, wodurch Positionen dcs Objekts 200 in dem Bereich zwischen den Fahrortc n f2L und f2R crwartct werden. 
|0093| In Schriil S 108 idcntifizicrt dcr Mikrocompuicr 3 cincn Punkt und cine Zcil, an welchcn die crwartctcn Posilio- 
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ncn des eigcncn Fahrzcugs KM) und <iic cics Objckls 200 zcilweilig raumlich ubcrlappend sind, wohei dcr/dic uberlap- 
pcndc Punkl und Zeil als cin Kollisionspunkl und cine Kollisionszeil crwartcl werden. bei wclchcn das cigene lahrzeug 
100 und das Objckl 200 mileinandcr kollidieren werden. 

100941 In Schrill S108 bcsliniml dcr Mikrocompulcr 3 einc Kollisionscrwarlungszeildauer I des eigcncn l ahrzeugs 
100 einschlicBlich dcr Kollisionszeil und vorhcsiiinn.lcr kur/er /eiidauern hicrvon vor und nach dcr Kollisionszeil. 
wenn dcr Drchradius rl inncrhalb des Bcreichs von dctn Drchradius rlL bis m dem Drehradius rlR ausgcwahll wird. 
D h untcr dcr Annahme des Drchradius rl des cigenen Fahr/cugs 100 wird die Kollisionszeil zwischen den. eigcncn 
Fahrzeug 100 und den. Objckl 200 nichl groBartig geandcrt. obwohl sein Fahrer, kur/. bevor erwarlcl w.rd, daB das ci- 
cene I 'ahrzcug 100 und das Objckt 200 mileinandcr kollidieren, das Lcnkclemcnl plol/.hch bedienl. 
I009S1 In ahnlichcr Weisc bcsliniml dcr Mikroconipuier 3 in Schrill S108 cine Kollisionserwanungs/.c.idaucr I des 
Objckls 200 cinschlicBlich dcr Kollisionszeil und vorbcslinimtcr kurzer /eildaucrn hicrvon vor und nach dcr Kolhsions- 



|0(W6| Dcr Mikmcompulcr 3 bcsliniml jede KollisionscrwarUings/.eildauer T sowohl des eigcncn Fahrzcugs alsauch 
des Objckls cnlsprechend jedcu. U-nkwinkcl 6(rl) inncrhalb des Bercichs von dem n.inimalcn lenkwinkel Omin bis ,.u 

is dem maximalcn Ixnkwinkcl ©max. w„hr«,.h,.i„ 

100971 Als nachslcs bcrechncl dcr Mikrocompulcr 3. weil die Wahrscheinhehkcilsvcrlcilung, wclchc die Wdhrschcm- 
lichkcilcn beinhaltcl, die rcprascnlicren, welchc lenkwinkel des eigcncn Fahrzcugs 100 durch scincn I ahrer inncrhalb 
des maximalcn Ienkwinkclbcrcichs in seiner Rcchis/Links-Richtung, wclcher also die maxm.ale Drehlcislung des eigc- 
ncn Fahrzcues 100 isl, fcsigclcgt werden, so angcnomn.cn wird. daB die Wahrschcinlichkeilcn zucinandcr glcich sind. in 
-.0 Schrill S 1 10 cine Wahrscheinliehkcil Prl (6rl ). welchc cine Wahrscheinlichkeil rcprascnlicrl , daB das cigene I-ahr/.eug 
" 100 den Lenkwinkel 0(rl) cnlsprechend den. Drchradius rl einslcllcn wird, und wcil die Kollisionserwariungszeildauer 
T bercils bcrcchnei isl. bercchnel dcr Mikroconipuier 3 die x- und y-Koordinalcn des cigenen lahr/eugs 100 aul dem bc- 
fahrbaren zweidimensionalen Cicbicl in dcr Kollisionserwartungs/eildauer T des eigcncn l ahr/eugs 100. 
100981 Als nachslcs bcrechncl dcr Mikroconipuier 3 in Schrill SI 12 die x- und y-Koordinalen des Objckls 200 inncr- 
05 halb des maximalcn U-nkwinkclbercichs in seiner Rcchts/I inks-Rich! ung. wclcher also die max male Drchlcislung des 
" Objckls 200 in dcr Kollisionscrwarlungszeildauer T hicrvon isl. Als nachslcs bcrechncl dcr Mikrocompulcr in Schrill 
S 1 12 in Obcreinsliimnung mil der Brcitc Wl des eigcncn Fahr/.cugs 100 und dcr Breitc W2 des Objckls 200 eincn als r a 
bis r^b reprilsenlicrlcn Bercich des Drchradius des Objckls 200, in welchem, wenn das cigene 1-ahrzcug 100 den Drch- 
radius rl fcstlegen wird. das cigene Fahrzeug 100 und das Objekl 200 mileinandcr kollidieren werden, aufder Grundlage 
w dcr x- und v-Koordinatcn des eigcncn Fahr/.cugs 100 und denen des Objckls 200. 

100991 Weil die Wahrschcinlichkcilsvcrtcilung, welchc die Wahrschcinlichkeilcn bcinhallcn, die rcpraseniiercn, wel- 
chc Lenkwinkel des Objckls 200 durch scincn Fahrer inncrhalb des maximalcn Lcnkwinkelbereichs in seiner Rcchls/ 
Links-Richlung, wclcher also die n.aximale Drchlcislung des Objckls 200 ist, festgclcgt werden, so angenommen wird, 
daB die Wahrschei.iliehkeitcn zueinander gleich sind. bercchnel der Mikrocomputer 3 in Schrill SIM erne Walirscl.ein- 
lichkcit Pr2(erl). welchc cine Wahrscheinlichkeil rcprascnlicrl, daB das Objckl 200 cincn Lenkwinkel inncrha b cincs 
Bercichs von cincm ersten Lenkwinkel cnlsprechend dem Drchradius r2a (Fahrorl 12a) bis /.u eincm /.wcitcn Lenkwinkel 
cnlsprechend dem Drchradius K»b a'ahrorl f2b) fesllegen wird. 

101001 Als nachslcs bcrcchnei dcr Mikrocompulcr 3 in Schrill S116 das Produkl dcr Wahrscheinlichkeil Priori) und 
dcr Wahrscheinlichkeil Pr2(6rl), urn das Produkl als cine Kollisionswahrscheinlichkeil Pr(6r 1 ) fcsl/.ulegcn welchc cine 
Wahrscheinlichkeil rcprascnlicrl. daB, wenn das cigene Fahr/.cug den lenkwinkel 8(rl) cnlsprechend dem Drchradius rl 
fcstlegen wird, das cigene Fahrzeug 100 und das Objekl 200 mileinandcr kollidieren werden 
101011 Als nachslcs fuhrt dcr Mikrocompulcr 3 in Schrill SI 18 cine Integration dcr Koll.s.onswah. sche.nl.chkcit 
PriOrl I) inncrhalb des Bercichs von dem n.inimalcn lenkwinkel Omin cnlsprechend dem Drchradius rlL des eigcncn 
•Fahr/.gcugs 100 bis zu dem maximalen Lenkwinkel Omax cnlsprechend dem Drchradius rlR dessclben aus. wobei die 
45 Integration als die nachfolgcnde Gleichung (2) gczeigl isl: 

PRl = £ ( ^ )= A enULX Prl(erl)xPr2(erl)de(rl) ... (2) 

J6(rl)=0itun 



35 
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1 01021 Der Mikrocompulcr 3 leg! in Schrill S 1 1 8 den durch die Inlegration in Ubercinstimmung mil der Gleichung (2) 
erhallcnen Intcgralwert als cine Gesamtkollisionswahrscheinlichkeit Pr fesi, welchc cine Kollisionswahrscheinhchkeil 
zwischen dem eigcncn Fahrzeug 100 und dem Objekl 200 zcigt. 

(Bcrcchnung vcrblcibcnder Zcit) 

101031 Als nachslcs bcrechncl dcr Mikrocomputer 3 in Schrill S120 einc verblcibcnde Zeil AT, bis zu wclcher das ei- 
cene Fahrzcue 100 fruhesicns mil dem Objckl 200 kollidieren wird, wenn das cigene Fahrzeug 100 cincn Fahrorl (eincn 
Drchradius) und das Objekl 200 cincn Fahrorl (cincn Drchradius) derarl auswahlen, daB das cigene Fahrzeug 100 lruhc- 
siens mil dem Objekl kollidieren wird. Dicsc Bcrcchnung kann durch Hcrechncn jeder Zcit, bis zu wclcher das cigene 
r>o Fahrzeug 100 mildcm Objekl 200 kollidieren wird, fur jeden Fahrorl Qcdcn Drchradius) sowohl des cigenen Fahr/.cugs 
100 als auch des Objckls 200 ausectuhrl werden, urn als die verblcibcnde Zeil AT die minitnalc Zcit in den bcrcchnclen 
Zcilcn auszuwahlcn. Ublichcrwrisc kann, weil der Fahrorl des eigcncn Fahr/.cugs 100 cnlsprechend der verb lei bcriden 
Zcit AT cin crstcr Fahrorl ist, wclcher dem Objckl 200 in dcr X-Richlung am nachslcn isl, und dcr des Objckls 200 cnl- 
sprechend dcr vcrbleibcndcn Zcit AT cin zwciter Fahrorl isU wclcher dem cigenen Fahrzeug 200 in dcr X-Richiung am 
65 nachslcn ist. die verblcibcnde Zeil AT auf die Zeil fcstgelcgi werden, bis zu wclcher das cigene Fahrzeug 100 mil dem 
Objckl 200 kollidieren wird, wenn das cigene Fahrzeug 100 den crstcn Fahrorl einnimml und das Objckl 200 den zweiten 
Fahrorl cinnimmt. 
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(Bcrcchnung relalivcr Gcschwindigkcil) 

|0104| Dcr Mikrocomputer 3 herechnct in Sen rill SI 20 cine Relativgcschwindigkeii V zwischen dcin eigenen Pahr- 
zcug 100 und dem Objckt 200 zu dicscr Zcil. Die Relativgcschwindigkeii V kann als dcr Absolutwert des Synthescge- 
schwindigkeilsvcklors hcrechnel werden, wclchcr dnrch den Geschwindigkcitsveklor VI des eigenen Pahrzeugs 100, 5 
wclchcr aus dcr Gcschwindigkcil VI und dcr Richiung von 0100 zusammengcsetzl isl, und den Geschwindigkcilsvcklor 
V2 des Objckts 200, wclchcr aus dcr Gcschwindigkcil V2 und dcr Richiung von 0200 zusammcngcsclzl isl, synlheiisicrl 
isl. 

(Sicucrung cincs Vcrrncidcns cincr Kollision und cincs Rcduzicrcns cincs Schadcns bci cincr Kollision) M) 

f 0105| Als nachstes bcslimml der Mikrocomputer 3 in Schritt S122 aufder Grundlage dcr crhallencn Gesamtkollisi- 
onswahrschcinlichkcil Pr, dcr verhleibendcn Zcil AT und der Relativgcschwindigkeii V, ob oder nichl jede der Kollisi- 
onsvcrmcidungscinhcitcn cinschlicBlich dcr Mcldccinhcil 7 und dcr Kollisionsschadcnsniindcrungscinhcitcn cinschlicB- 
lich dcr Airbag-Binhcil 4, dcr Silzgurt-Aufrollvorrichtung 5 und dcr Brcmsleislungscrhohungscinhcit 6 in Bclricb zu set- 15 
zen sind. Zusalzlich bcslimml dcr Mikroconipulcr 3 in SchriU SI 22 bci dcr Bcstimmung, wenigslcns cine dcr Airbag- 
liinhcil 4, dcr Silzgurl-Aufroll vorrichtung 5, dcr Bremsleislungscrhohungscinhcit 6 und dcr Mcldccinhcil 7 in Bclricb zu 
scizcn, auf dcr Grundlage dcr Gcsamtkollisionswahrscheinliehkcit Pr, dcr verhleibendcn Zcil AT und dcr Relalivgc- 
schwindigkeil V den Bclricbshcrcich (Bclricbspegel) dcr wenigslcns einen dcr Airbag-Einhcit 4, dcr Sitzgurl-Aufroll- 
vorrichlung 5, dcr Brcmslcistungserhohungscinhcil 6 und der Mcldccinhcil 7, urn die wenigslcns cine dcr Airbag-Kinheit 20 
4, dcr Silzgurt-Aufrollvorrichtung 5, dcr Bremslcislungserhohungseinhcil 6 und dcr Mcldccinhcil 7 aufder Grundlage 
des hesli iiimtcn Bctricbsbercichs zu slcucrn. 

|010<>] Insbcsondcrc speichcrt in dicscr Ausfuhrungsfonn dcr Mikroconipulcr 3 in seiner Spcichcrcinhcit MIJ vorab 
die Katie 3B, welchc cine Bczichung zwischen Belricbsbcslimmungsparamctcrn cinschlicBlich der Gesamlkollisions- 
wahrschcinlichkcil l*r, dcr verhleibendcn Zcil AT und dcr Relativgcschwindigkeii V und Stcucrparamcicrn cinschlicB- 25 
lich cincr Angemesscnheil cincs Belriebs jedcr dcr Airbag-liinhcil 4, dcr Silzgurl-Aufroll vorrichtung 5, der Brcmslei- 
slungscrhohungscinhcit 6 und dcr Mcldccinhcil 7 und jedem dcr Bclricbspegel jeder dcr Airbag-Hinhcit 4, dcr Silzgurl- 
Aufrollcinheil 5, der Bremslcislungserhohungseinhcil 6 und dcr Mcldccinhcil 7, 

10107] D. h., in SchriU S 122 subslituierl dcr Mikroconipulcr 3 die erhaltcnen Bclricbsbcslimmungsparamctcr dcr Gc- 
samtkollisionswahrschcinlichkcil Pr, dcr verhleibendcn Zeit AT und dcr Relativgcschwindigkeii V in die Karlc 3B, urn 30 
cine Kombination dcr Steucrungsparamctcr cinschlicBlich wenigslcns cincm dcr Bclricbspegel wenigslcns cincr dcr Air- 
bag-liinhcil 4, dcr Silzgurl-Aufroll vorrichtung 5, dcr Brcmslcistungserhohungscinhcil 6 und dcr Meldecinheit 7 zu cr- 
halten. Als nachstes steucrtdcr Mikrocomputcr3 in vSchritt S122 die wenigslcns cine dcr Airbag-liinhcil 4, dcr Silzgurl- 
Aufroll vorrichiung 5, dcr Brcmslcistungserhohungsci illicit 6 und der Meldeeinhcil 7 auf der Grundlage dcr erhaltcnen 
Steucrungsparamctcr. 35 
|0108) Z. B. stcucrt der Mikrocomputer 3 geniaB der Karlc 3B in dicscr Ausfuhrungsfonn, wenn die Gesamtkollisions- 
wahrscheinlichkcil Pr eincn vorbcslimmlen Schwellcnwert Pthl ubcrschrckct, um die Airbag-liinheit 4 zu instruicrcn, 
den Airbag aufzublascn, um die Bremslcislungserhohungseinhcil 6 zu instruicrcn, die Brcmslcistung dcr Brcmseinhcit 
zu crhohen, um die Wirksamkcit dcr Brcntsung dcr Brcmscinhcii zu maximicrcn, und um die Mcldccinhcil 7 zu bctrci- 
bcn. 40 
|0109] GcmaB der Kartc 3B stcuerl dcr Mikroconipulcr 3, wenn sich die Gesamtkollisionswahrschcinlichkcil Pr inncr- 
halb cincs Bcreichs von cincm vorbcsiininilen Schwellcnwert Prlh2 bis zu dem Schwellcnwert Prthl befindet, um die 
Silzgurt-Aufrollvorrichtung 5 zu instruicrcn, jede n Sitzgurt aufzurollcn, um die Spannung jedes Sitzgurts zu erhohen, 
und um die Brcmsleislungscrhohungseinheit 6 zu instruicrcn, die Brcmslcistung der Brcmseinhcit zu erhohen, um die 
Wirksamkcit der Brcmsung dcr Brcmseinhcit zu maximicrcn, ohnc die Airbag-liinhcil 4 und die Mcldccinhcil 7 zu in- 45 
struicrcn. 

|0110| GcmaB dcr Karlc 3B stcuerl dcr Mikrocomputer 3, wenn die Gcsamtkollisionswahrschcinlichkeil Pr gcringcr 
als dcr Schwellcnwert Prlh2 isl, um kcine dcr Airbag-Hinhcit 4, dcr Silzgurt-Aufrollvorrichtung 5, dcr Bremslcislungs- 
erhohungseinhcil 6 und dcr Meldeeinhcil 7 zu betrciben. 

|0111 1 Auch wenn die Steucrungsparamctcr gcmaB dcr Gcsamlkollisionswahrschcinlichkcil Pr bcslimml werden, slcu- 50 
crt dcr Mikrocomputer 3, wenn die vcrbleibcndc Zcil AT nichl weniger als ein vorbestimmter Wert isl, um den Bclricb 
von wenigslcns cincr dcr Airbag-ltinheil 4, der Silzgurt-Aufrollvorrichtung 5, der Brcinslcistungserhnhungscinheit 6 und 
dcr Mcldccinhcil 7 entsprcchend den Sleuerparamelcrn zu verzogem, und wenn die verblcibcnde Zcil AT weniger als dcr 
vorbestimmtc Wert isl, stcuerl der Mikrocomputer 3 unmittclbar, um die wenigslcns cine dcr Airbag-Einhcit 4, dcr Silz- 
gurt-Aufrollvorrichtung 5, dcr Bremslcislungserhohungseinhcil 6 und dcr Mcldccinhcil 7 entsprcchend den Slcucrungs- 55 
paramclern zu betrciben. 

|0112! Res wcitcrcn wird, wenn die Relativgcschwindigkeii V crhGhl isl, crwartet, daB cin Schadcn bci cincr Kollision 
crnst isl, und wenn die Relativgcschwindigkeii V nicdrig isl, wird crwartet, daB ein Schadcn bci cincr Kollision unwe- 
scnllich isl. Daher kann dcr Mikrocomputer 3 die Schwcllcnwcrle von Prlh2 und Prthl gcmaB dcr Relativgcschwindig- 
keii V andern. D. h„ der Mikroconipulcr 3 stcuerl die Schwcllenwcrtc von Pnh2 und Prthl /.. B. so, daB sic crnicdrigt r>o 
werden, wenn die Relativgcschwindigkeii V erhdht isl. 

|0113| Der Mikrocomputer 3 fuhrt die Prozcssc von Schritt S100 bis SchriU S122 jcdcstnal, wenn die gegenwartige 
(jeschwindigkeit und dcr gegenwartige Drchradius des eigenen l'ahrzcugs 100 und die gegenwartigen Relalivpositions- 
daien des Objckts 200 durch den Mikroconipulcr 3 empfangen werden, wicdcrholl aus. 

65 

(liinc crstc Mcxiifizicrung dcr Ausfuhrungsformcn) 
|0114| In dicscr Ausruhrungsfonn wird kcine Sicucrung des Txmkwinkcls des eigenen Pahrzcugs 100 durchgefiihrl. Jc- 
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doch kann in dor crs.cn Modi.izierung cine S.cuerung des U-nkwinkels des eigenen ^^^SSSSSS^^Si 
die S.cuerunn konkrci zu crliiuicrn. kann dcr Mikrocompuier 3 aul dcr Grundlagc cincr Wahrsc he nhchku svcriuiung 

gen in eincr Rich.ung. in weleher dcr Wer, dcr Kollisionswahrseheinlichkei. Priori ) ermcdng. isu gc.uhr. (gelenk.) zu 
sein, odcr kann das cigene l'ahrze.ig 100 ahbreuiscn. 

(liinc z.wcilc Modifizicrung dcr Ausliihrungsformcn) 

101151 In dicscr Ausluhrungslorn. enndglicht cine Vcrwcndung dcr CicsanUkoUisionswahrschcinHchkcil Pr aul dcr 
" undlagc iedcr dcr I*is,ungsgrcnz.cnda.en sowohl des cigenen Pahr,*ugs a.s auch des Objck.s daB d,e lunkuor ivon 
wcnigs.ens cincr dcr Kollisitnsvcr.ncidungscinhci.cn und dcr Kollisionsschadcns.n.nderungsc.nhc.en gcMcue w d 
S kann cs in dcrz.wci.cn Modifizicrung moglich sein, wcnigs.ens cine dcr Kolhsionsvermc.dungsc.nhe .en und dcr 
K^c^^ gcn.aR cincr Vcr.ei.ung dcr Kollisionswahrscheinlichkei.cn (lokalen Kolhs, 

on wahrscheinliehkci.cn) in dcr X-Richtung auf dcr Grundlagc jeder dcr Ix.slungsgrcn/.cnda.cn «vwohl des agencn 
Fahr/cucs als auch des Obickls zu sicuern. Z. B. kann cs n.oglich sein, dem e.genen Pahrzcug au t/.u/.w.ngcn m c.ncr 
R?chTunf in wScr dc! Wert dcr Kollisionswahrseheinlichkei. in dcr X-Richlung cmicdrig. is., odcr ,n c.ncr R.ch.ung, 
in wclchcr dcr absolute Wert dcr Relativgcschwindigkcit vermindcrt 1st, gcluhrt (gelenk.) z.u sein. 

Oiinc dri.tc Modilizicrung dcr Ausfuhrungsforn.cn) 

101161 In dicscr Ausluhrungsfonn wird angcno.nn.cn. daB jede Geschwindigkei. sowohl des 
auch acs Obickls auf den gegenwartigen Geschwindigkcilen sowohl des e.genen Vahr^ugs als auch des Objck Ls gchal 
fen wird nachden. iede dcr gegenwartigen Geschwindigkcilen crfaB. worden ist. Jcdoch kann d.e gcgenwarUgc Co- 
^SJSiS^SiSSStn. DarQbcr hinaus kann in dc.n cigenen Fahrzxug jedwede Geschw.nd.gkeU .nncrhab 
acs BcSs dcr durch die Txis.ungsgrcnzenda.cn des cigenen Fahrzcugs bestimmlen n.axin.alen Vcrzogcrungsra.c fes.- 
SegScn undTn ahnlicher Weist kann in den. Objek. jedwede Geschwindigkei. inncrhalb des durch d.e Ix.s.ungs- 
grenzendaten des Objck.s bestimmten Bcrcichs dcr maxi.nalcn Vcrzogcrungsralc lestgcleg. werden. 
foUl] Zusatzlich kann angenonunen werden, daB die gegenwartige Gcschw.nd.gke,. gehal.en w,rd. b,s s.ch die Go- 
schwindi E kcit des cigenen Fahraeugs pl6l/.lich andcrt. und nach dcr plot/Jichen Anderung dcr Gcschw.nd.gke.. kann an- 
SZi en weSen daS die gegenwartige Geschwindigkei. des cigenen Fahrzcugs n.it dcr .nax.n.alen Ver,x>gerungsra.c 
acs dg^aLeugs, welche durch die I.eis.ungsgrenzendaten hicrvon bcs.inun. wird. verzogert w . nl I n ,ahn hche 
Weise kann angeno.mncn werden, daB die gegenwartige Geschwindigkei gchallcn w.rcl. b.s s,ch d.e ^cschw.nd.gku. 
des Objekts plL.lich andcrt, und nach dcr p.o.zlichen Anderung dcr Gcschwind.gkc.t kann a "8 cno ' n ™e.fd1e it 
die gegenwartige Geschwindigkei. des ObjckLs niit der n.axi.nalen VfcrzGgerungsrale des ObjekLs welche durcl d. , Lu- 
iunessren/cnda.en hicrvon bcsti.mnt wi«i, vcrzogcrt wird. Zusiuzlich kann cs moghch sen, be.m Bercchncn jeder dcr 
22 VerSrungsra^n sowohl des eigenen Fahr/eugs als auch des Objekts jede dcr „.ax.„,aler , Verzogerungsra- 
cn Sowohl des cigenen Fahrzcugs als auch des Objekts auf dcr Grundlagc des Abnuty.ungsgrads dcr Bremscn odcr dcr 
RL™ohrdesdgcnen Fahrzcugs als auch des Objck.s und/oder auf Kli.nabcdingungen bczogencn Las.bcd.ngungen 
zu andcrn. 

(liine vierle Modifizicrung der Ausfuhrungsforn.cn) 

[01181 In diescr Ausfuhrungsfom. wird angcno.nmcn, daB die Wahrscheinlichkci.cn, welche reprascn.icrcn, welche 
enkwinkcl L eigenen FahrLgs odcr des Objck.s durch seincn Fahrcr inncrhalb des n.axnnalen ^nkw.nkclbeTc.chs 
n seiner Rcchls/Iinks-Richtung fcstgclcgl werden. zucinander gleich sind. aber .n dcr v.ertcn Mod.l.z.erung .s. d.e Fr- 
A^^^Ann^bcJ^L D. h.. welche Ixnkwinkcl durch jeden Fahrcr fcstgeleg. wercten kann deran 
erforsch"wcrden. daB die Wahrscheinlichkci.cn, welche rcprasentieren, welche Ixnkw.nkel des e.genen l-ahrzcugs ode 
acs ObjckTs durch seine 1-ahrer inncrhalb des n.axi.nalen Ixnkwinkelbereichs in seiner Rcchls/L.nks-R.chtung fcstgeleg. 
werden JSnUB dem crforsch.cn Htgcbnis un.crschiedlich sein konncn, was es n.oglich n.achl. d.e Kolhs.onswahrschcn- 
SSSiXIcS^Fd»™ug. des Objekts auf dcr Grundlagc dcr un.crschicdlichcn WahrscheinhchkeUen h.crvon zu 

fon9i nC hn iibrigen kann der Mikrocou. P u.er 3 die Prozesse des DSP 2 ausfuhrcn. Dcr Mikroeo.npu.er 3 kanr . cine 
Mchr'ahl von Rcchnereinhcitcn aufweisen. welche die in Fig. 2 und 3 gezcig.cn Prozesse vertc.ll ausfuhrcn konncn. 
KS« WitaSS beschricben worden ist, was derzeit als die Ausfuhrungsfonn und Mod.hz.crungcn der Prhndung be- 
rachtel wird wird vcrslandcn werden, daB zahlrcichc Modifizicrungen, welche noch n.chl beschncben wurden, dann gc- 
m^J^TSm^. und es beabsichtig. is., in den beigcfug.cn Anspruchen allc solche Mod.l.z.crungen als .nnerhalb 
des wahrcn Gcistcs und U.nfangs dcr Krfindung fallcnd abzudecken. . llMiW , 

10121 1 Dicse Anmeldung grundc. sich auf und bcanspruch. den Nfortcil der Pr.on.at dcr fruheren, an. 6. Januar 2(K)2 
hin.erieg.en, japanischen Pa.enlan.ncldung 2002-7 103. dercn Inhal. hierin durch Bczugnah.uc cngeschlossen .St. 
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1. Fin Kollisionsschadcns.nindcrungssys.cn, welches auf c,nc.« e.genen l ahrz^ug .ns.all.er. ts. und e.ne 1 unk. 
onscinhci. welche in dcr i^tgc ist, wcnigs.cns cine ciner crs.cn l unkuon c.nes Vcnnctdcns c.ncr Koll.sion des ci- 
genen Srzeugs n.it einen. Objek. und cine z.weitc Funktion eincs Rcduziercns cines Schadens be, der Koll.s.on 

durchzuruhrcn, aufweist. wobei das vSys.cm aufwcisl: . p „. 

cine crsle lirfassungscinhcit, welche konfiguricrt is., un Rela..vpo S ...onsda.cn entsprcchend cincr Rclat.vposU.on 
zwischen den. eigenen Pahrzcug und dc.n Objek. rcgclmaBig zu crrasscn: 
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cine yweile Frfassungseinheil, wclchc konfiguricrl isl, um cine Gcschwindigkcil des cigenen Fahr/cugs regcliiiaBig 
y.u crfasscn: 

cine driltc Frfassungseinheil. wclchc konfiguricrl isU um cincn Drchwinkcl des cigenen Fahr/cugs rcgelmaBig y.u 
crfasscn: 

Mind yum Urhallen erslcrl .cislungsgrenycndaicn des cigenen Fahr/cugs gcmaB dcr crfaBlen Gcschwindigkcil hicr- 5 
von und /wciler lcisiungsgrenycndaien des Objckls gcmaB dcr Rclalivposilionsdalcn, dcr crfaBlen Geschwindig- 
kcil des cigenen Fahr/cugs und dcin crfaBlen Drchwinkcl hicrvon; 

Millcl yum Bercchncn eincr Gesamlkollisionswahrscheinlichkeil, wclchc cine Wahrscheinlichkcit rcprascnticrt, 
daB das cigenc I ; ahr/.cug und das Objckt in cincm bet ahrbarcn Raum milcinander kollidieren werden, gcmaB den cr- 
sicn Lcisiungsgrenycndaien, den y.wcitcn lcisiungsgrenycndaien, dcr crfaBlen Gcschwindigkcil des cigenen 1 ; ahr- io 
ycugs und den Relalivposilionsdatcn. wobci das cigenc Fahr/cug und das Objckl in dem befahrbaren Raum fahrcn 
konncn; und 

Millcl yum Tnsiniiercn dcr Funklionscinhcil, um wcnigsicns cine dcr erslen Funklion und der y.weilcn Funklion aus- 
y.ufuhrcn, gcmaB der Gesamtkollisionswahrschcinliehkcii. 

2. Fin Kollisionsschadcnsniindcrungssystcin gcmaB Anspruch 1. wobci die Bcrcchnungsmiilcl aufweisen: 15 
Millcl yum Frwartcn eincs erslen Fahroris des cigenen Fahr/cugs in dem befahrbaren Raum gcmaB den crslcn Lci- 
slungsgrcn/cndalcn; 

Millcl yum lirwartcn cines y.weilcn Fahrorls des Objckls in dem befahrbaren Raum gcmaB den y.weilcn Lcisiungs- 
grenycndaien; 

Millcl yum lirhallcn cincs Gcbicts. in wclchcm dcr crsle Fahrort des cigenen l'ahr/cugs und dcr y.wcite Fahrort des 20 
Objckls /cilwcilig raumlich ubcrlappl sind. um das ubcrlappte Gcbicl als cin Kollisionsgcbiel y.u erwartcn. in wcl- 
chcm das cigenc Fahrycug und das Objckt milcinander kollidieren werden; 

Millcl yum lirhallcn cincr crslcn Wahrschcinlichkcilsvcrtcilung, wclchc Wahrschcinlichkcilen bcinhaltcl, daB das 
cigenc Fahr/cugin dem Kollisionsgcbiel cxisticrcn wird, gcmaB den crslcn Lcisiungsgrenycndaien, und cine yweile 
Wahrschcinlichkeilsvcrlcilung, wclchc Wahrschcinlichkcilen beinhallel, daB das Objckl in dem Kollisionsgcbiel 25 
cxisticrcn wird, gcmaB den y.weilcn lcisiungsgrenycndaien; und 

Miltcl yum Bercchncn dcr Gcsamtkollisionswahrschcinlichkcit gcmaB den crhaltencn crslcn und y.wcitcn Wahr- 
scheinlichkeitsvcrlcilungcn. 

3. Fin Kollisionsschadcnsmindcrungssyslcm gcmaB Anspruch 1, wobci die crslcn Leistungsgrenyendaten wcnig- 
sicns cine cincr maximalcn Geschwindigkcilsratc des cigenen Fahr/cugs in seiner Fahrtrichtung y.u cincr gcgcnwiir- 30 
ligen Zeil und cincr maximalcn Verse hicbungsgroBc des cigenen Fahr/cugs in cincr Rich lung orthogonal y.u seiner 
Fahrtrichtung zu cincr gegenwartigen Zeil wahrend cincr Bewegung des cigenen Fahrycugs um einen Finheitsweg 

in seiner Fahrlrichlung odcr nach Vcrstrcichcn cincr vorbcslimmtcn Finhcitsycit beinhallcn, und wobci die y.wcitcn 
Leistungsgrciiyendalen wcnigsicns cine cincr maximalcn Gcschwindigkcitsralc des Objckls in seiner Fahrlrichlung 
/u eincr gegenwartigen Zeil und cincr maximalcn VerschiebungsgroBe des Objckls in ciner Richlung orthogonal y.u 35 
seiner Fahrlrichlung zu cincr gegenwartigen Zeil wahrend cincr Bewegung des Objekls um cincn Finhcilsweg in 
seiner Fahrtrichtung odcr nach Vcrstrcichcn ciner vorbestimmten Hinheilszeil beinhallcn. 

4. Bin Kollisionsschadcnsmindcrungssyslcm gcmaB Anspruch 3, wobci die maximalc VerschiebungsgroBe des ci- 
genen Fahr/cugs cine maximalc Drchlcislung des cigenen Fahr/cugs bc/.uglich cines maximalcn Lcnkbercichs 
hicrvon rcprascnlicrt und die maximalc VerschiebungsgroBe des Objckts cine maximalc Drchlcislung des Objckls 40 
bcyQglich cincs maximalcn Lenkbercichs hicrvon rcprascnticrt. 

5. Kin Kollisionsschadcnsmindcrungssyslcm gcmaB Anspruch 2, welches wcitcr Millcl yum Bercchncn cincr vcr- 
blcibcndcn Zeil, bis y.u wclcher das cigene Fahr/cug und das Objckt gcmaB dem Kollisionsgcbiel milcinander kol- 
lidieren werden, aufweist, und wobci die Instruierungsmitlcl die Funklionscinhcil instruicren, wcnigsicns cine der 
crslcn Funklion und der y.weilcn Funklion zu bclreiben, gcmaB dcr Gcsamtkollisionswahrscheinlichkcil und dcr vcr- 45 
blcibcndcn Zeil. 

6. Fin Kollistonsschadensmindcrungssyslem gcmaB Anspruch 5, welches wciler Miltcl yum Bercchncn cincr Re- 
lativgeschwindigkcit zwischen dem cigenen Fahr/eug und dem Objckl gcmaB den Rclalivposilionsdalcn, dcr crfaB- 
len Gcschwindigkcil des cigenen Fahr/cugs und dem crfaBtcn Drchwinkcl hicrvon aufweist, und wobci die Inslru- 
icrungsmillcl die Funklionscinhcil instruicren, wcnigsicns cine dcr crslcn Funklion und dcr zwciten Funklion y.u be- so 
Ire i ben, gcmaB dcr Gcsamlkollisionswahrseheinlichkcit, dcr verblcibendcn Zeil und der Relalivgcschwindigkcit. 

7. Fin Kollisionsschadcnsmindcrungssystcni gcmaB Anspruch 6, welches wciler Kartcndalen aufweist, wclchc 
cine Bcziehung y.wischcn Pardinelcrdalcn und cincm Belricbspcgel dcr Funklionscinhcil rcprasenlicrcn, wobci die 
Para mete rdaten sowohl die Gcsamtkollisionswahrschcinlichkcit als auch die vcrblcibcndc Zeil als auch die Rclaliv- 
gcschwindigkeil beinhallcn, und wobci die Instruierungsmitlcl die Funklionscinhcil inslruicrcn, wcnigsicns cine der 55 
crslcn Funklion und dcr y.weilcn Funklion r /u betrciben. gcmaB den Karlendatcn. 

8. Fin compuicrlcsbarcs Programmprodukl, welches Oir cin Kollisionsschadcnsmindcrungssysicm verwendet 
wird, wobci das Kollisionsschadcnssyslcm auf cincm cigenen Fahr/cug insial licit isl und cine Funkiionscinhcit, 
wclchc in dcr Lagc ist, wcnigsicns cine cincr crslcn Funklion cincs Vcrmeidens eincr Kollision des cigenen Fahr- 
ycugs mil cincm Objckl und cine y.wcilc Funklion cincs Redu/.icrcns cincs Schadens bci der Kollision aus/ufuhrcn, 60 
cine crsle Frfassungscin licit, wclchc konfiguricrl isl, um Rclalivposilionsdalcn cnlsprcchcnd cincr Rclalivposiiion 
y.wischcn dem cigenen Fahr/cug und dem Objckl rcgelmaBig y.u crfasscn, cine yweile Frfassungscinhcil, wclchc 
konfiguricrl isl, um cine (icschwindigkcil des cigenen Fahr/cugs rcgelmaBig y.u crfasscn, und cine drillc Frfas- 
sungscinheil, wclchc konliguricrl isl, um cincn Drchwinkcl des cigenen Fahr/cugs rcgelmaBig */u crfasscn, auf- 
weist, wobci das Programmprodukl aufweist: 65 
Millcl yum Veranlasscn cincs Computers, crstc lcisiungsgrenycndaien des cigenen Fahr/cugs gcmaB dcr crfaBlen 
Gcschwindigkcil hicrvon und yweile lcisiungsgrenycndaien des Objckls gcmaB den Rclalivposilionsdalcn, dcr cr- 
faBlen Gcschwindigkcil des cigenen Fahr/cugs und dem crfaBlen Drchwinkcl hicrvon y.u crhallcn; 
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Miuel /.urn Vcranlasscn cincs Computers, cine C5csanilkollisionswahrschcinlichkcil zu bcrcchnen, wclchc cine 
Wahrscheinlichkeil rcprascniieri. daB das eigene Fahrzcug unci das Objckt in cincm betahrbaren Raum mileinandcr 
kollidiercn werden. gcmaB den erslen TxMstungsgrenzendalcn, den /weiten T,eisiungsgrcnzcndalen, der crfaBlen Oc- 
schwindigkeit <ies eigenen Fahr/cugs und den Rclativpositionsdatcn, wobci das cigene Fahr/cug und das Objekl in 
dctn befahrbaren Raum f'ahrcn konnen; unci 

Mitlei zum Vcranlasscn cincs Computers, urn die Funktionscinheit zu instruiercn, wenigslens cine dcr erslen Funk- 
lion und dcr /.wcilcn Funktion zu bclreibcn. gemaB derGesamtkollisionswahrsdicinlichkcil. 
9 Kin eompulcrlcsbarcs ProgramrnprodukI gemaB Ansprueh 8, wobci die Bcrcchnungsmittcl aufweiscn: 
Mittcl /.urn lirwarlcn cincs erslen l'ahrorts des eigenen Fahrzcugs in dem bclahrbaren Raum gcmaB den erslen Um- 
stungsgrcnzendaien; _ , 

Miuel /.uui Urwartcn cincs /.wcilcn l'ahrorts des Objckls in dem befahrbaren Raum gcmaB den /.weiten Feisiungs- 

Mmct/llm Krhallcn cincs ( Jcbicis, in wclehcm dcr erslc Fahrort des eigenen 1 'ahr/cugs und dcr zweilc Fahrort des 
Objckls zcitwcilig raumlich ubcrlappt sind, urn das ubcrlapptc Gcbicl als cin Kollisionsgcbiet zu crwartcn, in wcl- 
ehcm das eigene Fahrzcug und das Objekl mileinandcr kollidicren werden; . . . , a , 

Mittcl zum Hrhatlen cincr erslen Wahrschcinlichkcilsvcrtcilung, wclchc Wahrscheinhchkeiten bcinhallct, daB das 
ciaenc Fahrzcug in dem Kollisionsgcbiet exisiicren wird, gcmaB den erslen 1 xislungsgrenzcndalcn und cine zweilc 
Wahrschcinlichkcilsvcrtcilung, wclchc Wahrscheinlichkcitcn bcinhallct, daB das Objckt in dem Kollisionsgcbiet 
exisiicren wird, gcmaB den /.weiten Ixistungsgrenzcndalcn; und w . 

Mittcl /.urn Bcrcchnen der Gcsamtkollisionswahrschcinlichkcit gcmaB den crhaltencn erslen und /.weiten Wanr- 
scheinlichkcilsvcrlcilungcn. 

10 Fin computeriesbares ProgramrnprodukI gcmaB Ansprueh 8, wobci die erslen Txistungsgrenzcndalcn wenig- 
slens cine einer maximalcn Gcschwindigkcitsrate des eigenen Fahrzcugs in seiner Fahrtnchlung zu cincr gegenwar- 
liycn Zeit und cincr maximalcn VcrschicbungsgroBe des eigenen Fahrzcugs in einer Richtung orthogonal /.u seiner 
Fahrtrichtung zu cincr gegenwartigen Zcil wahrend cincr Bcwegung des eigenen Fahrzcugs um eincn Finhciisweg 
in seiner Fahrl richtung oder nach Verstreichen cincr vorbcstimmlen Finheilszeil beinhalleii, und wobci die zweiten 
Ixistungsgrcnzcndalcn wenigslens cine cincr maximalcn Gcschwindigkeitsrate des Objckls in seiner Fahrtrichtung 
zu cincr gcgcnwarligcn Zcil und cincr maximalen VcrschicbungsgroBe des Objckls in einer Richtung orthogonal zu 
seiner Fahrtrichtung zu cincr gcgcnwarligcn Zcil wahrend einer Bcwegung des Objckls um einen Einheilswcg in 
seiner Fahrtrichtung odcr nach Vcrstrcichcn cincr vorbcstimmlen Finheitszcit bcinhallcn. 

1 1 Fin eompulcrlcsbarcs ProgramrnprodukI gcmaB Ansprueh 10, wobci die maximalc VcrschicbungsgroBe des ei- 
genen Fahrzcugs cine maximalc Drchlcistung des eigenen Fahrzcugs bczuglich cincs maximalen Lcnkbcrcicns 
hicrvon rcprascnticrt und dcr maximalc Verschicbungsbetrag des Objckls cine maximalc Drchlcistung des Objckls 
bczuglich cincs maximalcn Lenkbcreiehs hicrvon rcprascnticrt. 

12 Fin computeriesbares ProgramrnprodukI gemiiB Ansprueh 9, welches weitcr Mittcl zum vcranlasscn cincs 
Computers cine vcrbleibendc. Zeit zu bcrcchnen, bis zu wclcher das eigene Fahrzcug und das Objckt gcmaB dem 
Kollisionsgcbiet miteinandcr kollidicren werden, aufweist, und wobci die Instruicrungsmitlel die Funktionscinheit 
instruiercn, wenigslens einc der ersten Funktion und dcr zwcilcn Funktion zu betrciben, gcmaB dcr Gcsamtkollisi- 
onswahrschcinlichkeit und der verblcibcndcn Zcil. 

H Fin computeriesbares ProgramrnprodukI gcmaB Ansprueh 12, welches wcilcr Mittcl zum Vcranlasscn cincs 
Computers, eincs Rclativgcschwindigkcil zwischen dem eigenen Fahrzcug und dem Objekl gcmaB den Relativpo- 
sitionsdaten, dcr crfaBlcn Geschwindigkcit des eigenen Fahrzcugs und dem crfaBten Drchwinkcl hicrvon zu bcrcch- 
nen aufwcisl, und wobci die mstruierungsmillcl die Funktionscinheit instruiercn, wenigslens einc dcr ersten Funk- 
tion und dcr zweiten Funktion zu betrciben, gemaB der Gesamlkollisionswahrscheiniichkeit, dcr verbletbenden Zcil 
und dcr Relalivgcschwindigkcil. m . 

14 FLin computeriesbares ProgramrnprodukI gemaB Ansprueh 13, wobci das Kolhsionsschadcnsmindcrungssy- 
stcm Kartendatcn aufweist, wclchc cine Beziehung zwischen Paramelcrdalcn und eincm Bctriebspegcl dcr Funkti- 
onscinheit reprascnticren, wobci die Paramelcrdalcn sowohl die Gcsamtkolhsionswahrschcinlichkeil als auch die 
vcrbleibendc Zcil als auch die Relalivgcschwindigkcil bcinhallcn, und wobci die Insiruicrungsmiitcl die Funktions- 
cinhcit instruiercn, wenigslens einc der erslen Funktion und der zweiten Funktion zu betrciben, gemaB den Karten- 
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FIG. 2 ( BEG r ) 



S100 



S102 



EMPFANGE GEGENWARTIGE GESCHWrNDIGKEIT DES EIGENEN FAHRZEUGS, 
GEGENWARTIGEN DREHRADIUS HBRVON UNDGEGENWARTIGE RELAnVPOSmONSDATEN 



BERECHNE GEGENWARTIGE GESCHWIND1GKEIT DES OBJEKTS 
UND GEGENWARTIGEN DREHRADIUS H1ERVON 



S104 



BERECHNE MINIMALE DREHRADIEN DES EIGENEN FAHRZEUGS UND DES OBJEKTS, 
UM LINKEN DREHRADIUS UND RECHTEN DREHRADIUS, LINKEN DREHORT UND 
RECHTEN DREHORT ZU BESTIMMEN 



S106 



NIMM AN, DASS DAS EIGENE FAHRZEUG EINEN BELIEBIGEN DREHRADIUS 
ANNIMMT, UND BERECHNE DREHRADIUS, BEI WELCHEM DAS OBJEKT MIT DEM 
EIGENEN FAHRZEUG KOLLIDIEREN WIRD 



S108 



IDENTIFIZIERE PUNKT UND ZEIT, BEI WELCHEN ERWARTETE POSITIONEN DES 
EIGENEN FAHRZEUGS UND DIE DES OBJEKTS ZEITWEILIG RAUMLICH 
UBERLAPPT SIND, UM EINE KOLLISIONSERWARTUNGSZEITDAUER SOWOHL 
DES EIGENEN FAHRZEUGS ALS AUCH DES OBJEKTS ZU BESTIMMEN 



S110 



BERECHNE WAHRSCHEINLICHKEIT PR1 UND X- UND Y-KOORDINATEN DES 
EIGENEN FAHRZEUGS, UND BERECHNE X- UND Y-KOORDINATEN DES OBJEKTS 
INNERHALB EINES MAXIMALEN LENKWINKELBEREICHS 



BERECHNE DREHRADIUS BEREICH DES OBJEKTS, WELCHER DURCH R2A BIS p 

R2B REPRASENTIERT WIRD 



S112 



S114 



S116 



BERECHNE WAHRSCHEINLICHKEIT PR2(GRI) 



BERECHNE PRODUKT VON WAHRSCHEINLICHKEIT PR1(0 rl) UND 
WAHRSCHEINLICHKEIT PR2(9R1), UM KOLLISIONSWAHRSCHEINLICHKEIT 

PR(6rl)ZU ERHALTEN 
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FUHRE INTEGRATION DER KOLLISIONSWAHRSCHEINLICHKEIT PR(9R1) INNER- 
HALB DES BEREICHS VOM MINIMALEN LENKWINKEL 6 MIN BIS 0,^ DURCH, UM 
ERHALTENEN INTEGRALWERT ALS GESAMTKOLLISIONSWAHRSCHEINLICHKEIT 
PR ZWISCHEN DEM EIGENEN FAHRZEUG UND DEM OBJEKT FESTZULEGEN 
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S120 



BERECHNE VERBLEIBENDE ZEIT AT UND RELAT1VGESCHWINDIGKEIT V 
ZWISCHEN DEM EIGENEN FAHRZEUG UND DEM OBJEKT 



I 



BESTIMME OB ODER N1CHT JEDE VON EINHEITEN 4 BIS 7 IN BETRIEB ZU 
SETZEN SIND AUF DER ERHALTENEN GESAMTKOLLISIONSWAHRSCHEINLICHKEIT 
PR DER VERBLEIBENDEN ZEIT AT UND DER RELATIVGESCHWINDIGKEIT V, 
UM BETRIEBSPEGEL VON WENIGSTENS EINER VON EINHEITEN 4 BIS 7 AUF DER 
ERFASSTEN GESAMTKOLLISIONSWAHRSCHEINL1CHKEIT PR, DER VERBLEIBENDEN 
ZEIT AT UND DER RELATIVGESCHWINDIGKEIT V ZU BESTIMMEN, WOBEI WENIG- 
STENS EINE VON EINHEITEN 4 BIS 7 AUF DEM BESTIMMTEN BETRIEBSPEGEL 

GESTEUERT WIRD . 
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